Actuador eléctrico C € K
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Alta rigidez y alta precision MOdelo Sln VaStagO o

Consulta la pagina 128 para més detalle

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

El sistema de guiado en arco circular permite
lograr una alta rigidez y alta precision.

Resistencia a momentos™' *2

Mejora 6 o)
de hasta 1 / o
Desplazamiento de la mesa™

s 50 %

//.

N Con encoder absoluto bateryless, como estandar

* No es necesario volver a referenciar frente a pérdidas

@levo : d? allmenta.cu.)n o alarmas no reseteables.
¢ Sin mantenimiento

Disponible carrera maxima hasta 1200 (tamafio 40).

Las carreras intermedias estan disponibles en Repetibilidad de posicionado: +0.01 mm*
incrementos de 50 mm.

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Tamaho: 16, 25, 32, 40 Tamano: 25, 32, 40

Contoedores . 75 3 \,/ .96 4
Serie LEKFS Z SNMC

CAT.EUS100-144B-ES




Alta rigidez y alta precision Modelo sin vastago Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC) —

Con un arco circular de 4 fi_Ia§ en cada
lado para lograr una alta rigidez y alta

precision (holgura cero)

M Mejorada la resistencia a momentos

A s Momento dinamico admisible mejorado

de 4 filas Centro de rotacién Carga de trabajo [kg]
de bola de acero Tamafio | Direccion de (Voladizo: 300 mm)
momento
Guia de alta rigidez LEKFS LEFS
il gua 16 3.5 (Incremento del 16 %) 3.0
(Superficie de con-
tacto deslizante) 25 Momento 7.5 (Incremento del 10 %) 6.8
flector
32 (Mep) 18 (Incremento del 35 %) 13.3
40 37 (Incremento del 61 %) 23
70
- . Centro de rotacion 60 m
! @?// (e ‘J de bola de acero 5 1 %
& < = 50 [
It >\‘ B - S incremento
& N ail guia O 40
) \ e ( (Superficie de con- g
ﬁﬁﬁﬁﬁﬁ -~ tacto deslizante) 3 30 m
©
T 2 20 ,
S 10 i
1
o : 300
0 100 200 300 400 500 600
Voladizo [mm] (

B Desplazamiento de la mesa reducido a 1/2

Posicion de la carga [mm]

Carga [N] Desplazamiento de la mesa
i Desplazamiento Table displacement [mm] Posicion
Tamarfio (Voladizo: 300 mm) de la Carga
carga [N]
Guia de alta rigidez LEKFS R3S [mm]

16 0.015 (50 % de reduccién) | 0.031 20 100
25 0.022 (50 % de reduccion) | 0.044 25 200
32 0.036 (50 % de reduccion) | 0.072 30 450
40 0.027 (50 % de reduccién) | 0.053 37 500

Holgura de la mesa

Desplazamiento debido a la holgura de la mesa [mm]

] Tamanio
][ Guia de alta rigidez LEKFS LEFS
ST 16 0 0.107
Desplazamiento desde 25 0 0.079
la posicién de 300 mm 32 0 0.068
. . 40 0 0.052
+ La imagen muestra el desplazamiento con carga cero.
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Alta rigidez y alta precision Modelo sin vastago Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC) _

Posibilidad de montar detectores magnéticos.

Permite detectar la posicion de la mesa durante toda la carrera

LEKFS32/40 - LEKFS16/25 g

//

AN\

Detector magnético
Fijaciéon de montaje del detector magnético A

Montaje de detectores magnéticos

Para comprobar el limite y la sefial intermedia  Detector magnético de estado sélido con indicacién en 2 colores

. ) Posibilidad de realizar un ajuste preciso de la posicién
Aplicable a los modelos D-MOLJ, D-MOLIE o montaje, sin errores. ON

y D-M9CIW (indicacién en 2 colores) o o Rango de vavajo [ i
Unaluz €EED seilumina €% ‘Rojo| Verde | Rojo!
cuando el producto se -l ——

* Los detectores magnéticos deben pedirse por encuentra dentro del Rango 6ptio de trabajo

separado. Para mas detalles, rango 6ptimo de trabajo.

Mismas dimensiones que la serie LEF, por lo que se garanti-
za una total compatibilidad de montaje. . e.uiowmao s

La altura y la anchura
son las mismas. Paso de montaje

Anchura de la mesa _de la pieza:
Mismas dimensiones

Altura (D

Altura @

Anchura del cuerpo

Las pines de posicionado inferior Iman para adhesion de la
del cuerpo se han i banda de sellado antipolvo

estandarizado. La mejorada adhesién aumenta el rendi-
miento antipolvo y reduce la aparicion de
burbujas en la banda de sellado antipolvo.

Orificio de
posicionado

Orificio de
posicionado

O
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Alta rigidez y alta precision Modelo sin vastago Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC) ) ( Servomotor AC

Ejemplos de aplicaciones

Y

*Paletizacion

*Traslados de posicion

Variaciones

Modelo

Tamano

Carrera

Méx. carga de trabajo [kq]

Max. aceleracion/

Max. velocidad

[mm] deceleracion [mm/sg] | [mm/s]
Absoluto bateryless 16 10 50, 100, 150, 200, 250, 300, 14 2 700
(Motor paso a paso 24 VDC) 5 350, 400, 450 ,500 15 4 360

20 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350 12 05 | 1100
25 12 400, 450 ,500, 600, 700, 800 25 75 750
6 30 15 400

24 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400 20 4 8000 | 1200
32 16 450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 45 10 800
8 50 20 400

%0 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500 25 2 | 1200
40 20 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200 55 2 850
10 65 23 300

20 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350 10 4 | 1500
25 12 400, 450 ,500, 600, 700, 800 20 8 900
6 20 15 450

24 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400 %0 > | 1500

32 16 450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000 40 10 20000 | 1000
8 45 20 500

%0 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500 80 ! | 1500

40 20 600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200 50 15 | 1000
10 60 30 500

SVC
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Alta rigidez y alta precision Modelo sin vastago Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC) _

Variaciones de la serie Modelo sin motor

iSe puede usar con tu motor y tu driver
actuales!
Fabricantes de motores compatibles: 18 empresas

Mitsubishi Electric Corporation

YASKAWA Electric Corporation

SANYO DENKI CO., LTD.

OMRON Corporation

Panasonic Corporation

FANUC CORPORATION

NIDEC SANKYO CORPORATION

KEYENCE CORPORATION

FUJI ELECTRIC CO., LTD.

MinebeaMitsumi Inc.

Shinano Kenshi Co., Ltd.

ORIENTAL MOTOR Co., Ltd.

Rockwell Automation, Beckhoff
FASTECH Co., Ltd. Inc. (Allen-Bradley) Automation GmbH
Siemens AG Delta Electronics, Inc. ANCA Motion

Accionamiento por husillo a bolas

serie LEKFS
25 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350,

400, 450, 500, 600, 700, 800

32 50, 100, 150, 200, 250, 300, 350, 400,
450, 500, 600, 700, 800, 900, 1000

40 150, 200, 250, 300, 350, 400, 450, 500,
600, 700, 800, 900, 1000, 1100, 1200

» Modelo programable
serie JXC51/61

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)
Controladores

» Modelo de entrada directa EtherCAT/EtherNet/IP™/
PROFINET/DeviceNet®/10-Link/CC-Link
serie JXCEL/91/P1/D1/LCI/M1

.

- C€ES M

+ Excepto JXCLF

Con subfuncién STO

Para encoder absoluto

® Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento

serie LECSB-T

® Modelo de entrada directa CC-Link

serie LECSC-T
® Tipo SSCNETII/H
serie LECSS-T

® Tipo MECHATROLINK
serie LECY[]

O
2

U K u + Solo las series LECSA
LECSC-T
c € Cn C\& L us ionformes. s
LISTED

Para encoder incremental

® Modelo de entrada de pulsos/Modelo de
posicionamiento serie LECSA




Controladores Serie JXCL]

ACT

Software de configuracion del driver ACT Controller 2

Software de configuracion ACT Controller 2 facil de usar (para PC)

Varias funciones disponibles en modo normal (en comparacién con el ACT Controller existente)

® Configuracion de parametros y movimientos

Fie(f)  Viewll) Action(8)

Window(W) Option(Q) _Help(H) _ Data writing ool for JXC-C.

n Offin
= a=]|"

F ER Contrller B Controler A
No.|  Parametername | ol gata b L internal data =

1 Controler ID 110G spe mmis

2 10 patiem 2 J0GAccel mmis2

3 ACCIDEC pattem 1 3 J0G Decel 00| mmis2

4 S-motion rate o| 1oms 4 J0G force 3

5 Stroke(+) 10000 mm 5 Fired distance mm

5 Stroke() 00000 mm 6 Safe speedLit mms

7 maxspeed 2 mmis - v

8 MaxACCIDEC 000 mmis2

9 Defin positon 05|  mm
10 ORIG ofiset ooo| mm

mber (axs) parameters of serial communications are set.
032
(@)=
No Wovew | Seed | Postion  Accel Dooal | Pushinge | TiggenV | PushingSp | Wownor | Areal T O o s
(Operations) Mo mmis mm | mmst2 | mmis2 % E mmis % mm mm mm EE
2
4 v
Ready Mode: Normal

® Confirmacion de alarmas

SR o |

No. Code Alaf
1 01051  Thestep dataig
3
7
8

Countermeasure

How

[e@]=

01-051

Name [Operation data error

s [ The step data is not registered

dition |Fi

no., the requested

is commanded through PLC, this alarm will be
pending on the input signal interval and the holding

ration is performed by the teaching box

1ent MOD" of the step data is not

ning delay of the controller may
occur. Keep the ombination for 15 ms (30 ms if

possible) or |

For LEC

(1) Check if "Op the step data is "Blank (Invalid data)"
(2) This prodt rform test operation by the teaching
boxor C
to deactivate [RESET input
controller
VON input

Si se genera una alarma, se pueden confirmar los detalles de
la alarma y las medidas a tomar.

® Monitorizacion de forma de onda

Wave monitor

S10p updating he screen while monioring

Display £51

Ao
status Postonimm)
Sas  Speedmms
status Forcol]
our ourt

» wove BUSY
WovE e

Datatpe
Register
Register
Register

Output

output
output

‘Samplingtme: 60 %

Paramete
wE
e
Hesten
ourt
BusY
we

# Los clientes que utilicen ordenadores con
especificaciones distintas de Windows 10/64
bits deben usar el ACT Controller existente.

o |[@][=]

Total Count 97
¥ Cumulative Alarm Data 2
operating time
27 0:00:00 192: Encoder error
28 0:00:00 182: Encoder error
29 0:00:00 192: Enc rror
30 0:00:07 193: Polarity not found
31 1:00:00 192: Encoder error
2 200:00 192: Encoder error
33 200:00 15% AbEnc ID ALM
34 3:03:28 144: Over speed v

* Access to Log Data
requires: No Alarms are
sctive and Servo OFF

* Supported contraller: JXC
series

* Only alarms in alarm erou.. | GetLog Data

Si se genera una alarma, se puede
confirmar el tiempo de arranque
acumulado del controlador.

Posibilidad de medir datos de forma de onda de las sefnales de entrada/salida, posicion y velocidad.

# Si se usa la funcién de funcionamiento de prueba del ACT Controller 2, no es posible monitorizar la forma de onda.
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Controladores Serie JXCL

ACT g

e La herramienta de escritura JXC-BC ® Funciones plug-in personalizables

Setup

Connect controllers

Basic settings Plugins available

Comms settings Data writing tool for JXC-BC 1.20.0(v1.10) Move Up ltem
Plugins Data Log Viewer 1.0.0.0
] Parameter 1.2.0.0 (V1.20) Move Down ftem
| Status 1000
B (Dot wrtng too for .8 Step Data 1.2.0.0 (V1.00)
Teaching 1.0.00
Select write contents and confirm actuator and controller i 1200

Wrteconroternomes. US8 Sl Port (GOM3)
01 - JXCM1*-LEY328-30 Data writing tool for JXC-BC
| e sctumorrame XU LEFSIOAT00 R A S pasmote s
Write contents: Parameter
StepData

Es posible personalizar qué funciones plug-in se muestran y el orden de
=) visualizacion. Los clientes pueden afiadir las funciones que necesiten.

En modo normal, hay disponibles otros métodos de funcionamien-

La herramienta de escritura se puede usar para escribir los to de prueba (programacion, jogging, movimiento para velocidad
parametros del actuador conectado y los movimientos para un constante, etc.), monitorizacion del estado de las sefales, cambio
controlador en blanco de la serie JXC. instantaneo entre japonés e inglés y otras funciones.

Para uso inmediato, selecciona «Modo sencillo».

Es posible realizar el ajuste de los movimien-
| tos, diversas operaciones de prueba y la confir-
| macion del estado en una unica pantalla.
|
|

01-LEY32B-100 -

No. 0 Posion 000 mm Speed 0 mm/s  Foce 0 %
Jog Move Distance 100 2/ mm Move
Move Speed 10 mmis
Reset ) ShowAlarm )
Step Data List tem setting
No Speed Posiion Accel | Decel PushingF TriggerlV ushingSp MovingF  Areal | Area2  InPosn -
sperations MM s mms'2 | mms'2 % mm m m e
1(Posn) Absolte 100 10000 3000 3000 0 100 000 200 050
2(Posn) Absoute 100 000 3000 3000 0 100 000 200 050
3
4
5
6
7
8
9

Como descargar el software de configuracion

Operation Manuals ety Desde el sitio web de SMC
\ A ////‘ Documentos/Descargas
Y 2

ProductSearch |8 mﬂ Enter product name, series, model.

Manuales de funcionamiento
ACCDEFGHIJKLMNCOPORS VWX Z Please selectaseries. ‘

Setﬁngtool (Setting Software) I Actuadores eléctricos
P 9

Product name

Download B oaaaies Note H . d f‘ L,
Controller setting software, JXC-MAL ‘ erramlenta € con IguraCIon
(For 3-axis Step Motor Gontroller) Gontroller Setting English (software de configu racién)
Installation Manual Software ‘
Controller setting software, AT
(For 3-axis Step Motor Centroller) i English 3 id . s
skt Spm il Ui (Software de configuracién Software de configuracion
Controler Stting Softuare o ACT Controller 2 ACT Controller 2
(For 4~axis Step Motor Centroller) N "5
Controller Setting Software JXC-WI A— |
(For 4-axis Step Motor Gontroller) Install Manual e |
Controller setting software, |
(JXCO1 O.JXCOHD LECAS LECPA) ACT Controller 2 Y
*This is a setting software with newer features than Controller setting English
the previous AGTGontroller. Software TATEDA
Note: Operating environment: Windows™ 10 (84-bit).
[N N | ACT Controller - ‘

SMC 6
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Controladores Serie JXCL]

Para el modelo por tabla de posiciones serie JXC51/

OModo normal

® Se pueden almacenar multi- Mend Eje 1
ples movimientos en la conso- Datos de paso .
la de programacion y transfe- Parametro Paso Eiel |
rirlos al controlador. Prueba N.? pasos o A Prueba DRV Eje 1
S . — Y N.2 pasos 1
SIREERIEEN ¢ prugba il Pantalla del mend principal | - Movimiento MODY| pogic. 123.45 mm | Qut mon Eje 1
nua hasta 5 movimientos. = osic. o . BUSY] | R
. B S Paradal
Pantalla de consola de programacion ( Fantalla de configuracion SVRE[@]
................................................... Pantalla de prueba SETON][ ] v

® Posibilidad de seleccionar cada
funcién (configuracion de movimien-
tos, realizacion de prueba, monitori-
zacion, etc.) desde el mend principal.

Pantalla de monitorizacion

©OModo sencillo

¢ La pantalla simplificada sin Ejemplo de configuracion de datos de paso JB Ejemplo de comprobacion del estado de funcionamiento

desplagammpto facilita el ajuste y 12 pantalla 12 pantalla

el funcionamiento. 7 =%
DATA
J

® Elige un icono de la primera
pantalla para seleccionar una

funcion. - 0| 2 pantaia AEE‘MJ a7 J v fl 2* pantalia

e Configura los B Paso . Hel : 2@ Montor ___Eje1

Y N.° paso:s" 0 N N.2 pasos 1

movimientos y Posic. | 123.45mm Posic. 12.34 mm
comprueba el Velocidad 100 mm/s  / Velocidad 10 mm/s
momtodr en Iat I Tras introducir los valores, vr Posibilidad de comprobar el
e se pueden registrar pulsando «SET». estado de funcionamiento.

Pantalla de consola de programacién | Paso Eje 1 Paso Eje 1

o Los datos se pueden configurar intro- | N-° pasos o , N-2pasos LI
duciendo unicamente la posicion y la |} Posic. 50.00 mm | IIIIIIIIIII}  Posic. 80.00 mm |
velocidad. (Elesto de condicones estén preajstades) |; Velocidad 200 mm/s | . Velocidad 100 mm/s |

s N

El actuador y el controlador se venden como un conjunto. (también pueden pedirse por separado.)

Asegurate de que la combinacién del controlador y el actuador es correcta.

<Comprueba lo siguiente antes del uso>

(1) Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe coincidir con el del controlador.
(2 Comprueba que la configuracion de 1/O paralelas coindice (NPN o PNP).

Actuador Controlador

\ [LEKF825EA-400 ‘

ZSMCiaran  [MS] — ® @

O
2



Controladores Serie JXCL]

Elemento ‘ Modelo de entrada de datos de paso JXC51/61
* Entrada del software de configuracion del controlador (PC)

Configuracion de datos de paso y de parametros « Entrada de Ia teaching box

* Entrada de valor numérico del software de ajuste del
controlador (PC) o la teaching box

e Valor numérico de entrada

* Programacién directa

* Funcionamiento JOG

Ajuste de «posicionamiento» de datos de paso

Numero de datos de paso 64 puntos
Comando de funcionamiento (senal I/O) N.© pasos Entrada [IN*] = Entrada [DRIVE]
Seial de finalizacion Salida [INP]

Elementos de ajuste

TB: Teaching box PC: Software de configuracién del controlador

Elemento

Contenido

Modo
sencillo

TB | PC | TB/PC

Modelo de entrada de
datos de paso
JXC51/61

Modo
normal

Movimiento MOD Seleccion de «posicion absoluta» y «posicion relativa» A [ ] o Ajuste a las ABS/INC
Velocidad Velocidad de traslado o [ ] [ ] Ajuste en unidades de 1 mm/s
Y [Posicion]: Posicion de destino . .
Posicién [Empuije]: Posicién de inicio de empuje [ ] [ ] [ ] Ajuste en unidades de 0.01 mm
Aceleracion/deceleracion Aceleracion/deceleracion durante el movimiento [ ) [ ] [ ] Ajuste en unidades de 1 mm/s?
Configuracion
de da?os de Fuerza de empuje Tasa de fuerza durante la operaciéon de empuje [ ) [ ] [ ] Ajuste en unidades de 1 %
?asto - Disparador LV Fuerza objetivo durante la operacién de empuje . A | @ o Ajuste en unidades de 1 %
extracto
Vel. de empuje Velocidad durante la operacion de empuje A o o Ajuste en unidades de 1 mm/s
Fuerza de desplazamiento Fuerza durante la operacion de posicionamiento A [ } [} Ajustar al 100 %
Salida de area Condiciones que activan la sefial de salida de area. A [ } [ ] Ajuste en unidades de 0.01 mm
o et [Posicion]: Anchura hasta la posicion de destino A PS ° Ajustar a 0.5 mm min.
P [Empuje]: Cuanto se mueve durante el empuje (Unidades: 0.01 mm)
Carrera (+) Limite de posicion del lado + X X [ ] Ajuste en unidades de 0.01 mm
. Carrera (-) Limite de posicion del lado - X X [ ] Ajuste en unidades de 0.01 mm
Ajuste de
parametros Direccién ORIG Posibilidad de ajustar la direccion del retorno al origen. X X [ ] Compatible
tract
(extracto) Velocidad ORIG Velocidad durante el retorno al origen X X [ ] Ajuste en unidades de 1 mm/s
ORIG ACC Aceleracion durante el retorno al origen X X [ ] Ajuste en unidades de 1 mm/s?
Se puede evaluar el funcionamiento
JOG [ ] [ ) o continuo a la velocidad de ajuste
mientras se pulsa el interruptor.
Se puede evaluar el funcionamiento
MOVE X [ ) [ ) ala distancia y velocidad de ajuste
Prueba desde la posicién actual.
Retorno al origen [ ) [ ] [ ] Compatible
Accionamiento de Funcu_)r_lamlento de los datos de paso ° ° ‘ . . Compatible
prueba especificados (Funcionamiento confinuo)
Salida forzada Se puede evaluar |a activacion/desactivacion del terminal de salida. X X [ ] Compatible
Se puede monitorizar la posicion actual, la .
Riigucy velocidad y los datos de paso especificados. o L 1 Compatible
Monitor
Se puede monitorizar el estado de activacion/ .
(S L desactivacion actual del terminal de entrada y de salida. x X i Compatible
ALM Estado Se puede confirmar la alarma que se estd produciendo actuaimente. | @ [ ] [ ] Compatible
Registro ALM Log Se pueden confirmar las alarmas generadas en el pasado. X X [ ] Compatible
Archivo Save/Load BB CEIED de. pasoy Ic.::s PRI D [ T X X [ ] Compatible
guardar, enviar y eliminar.
Otro Idioma Se puede cambiar a japonés o inglés ([ [ J [ J Compatible

A: Se puede ajustar a partir de la Ver. TB 2.:: (La informacion de version se muestra en la pantalla inicial.)

SVC

N
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Controladores Serie JXCL]

Red de buses de campo

Modelo de entrada directa EtherCAT/EtherNet/IP™/
PROFINET/DeviceNet®/I0-Link/CC-Link

Controlador de motor paso a paso/serie JXCL| p.86

Software ACT controller 2 para

la configuracion del controlador

EtherCAT Etheri\'et/IP Devicei'et @ IO-Link CCink
' I Con Con Con
subfun- | subfun- I subfun-
cién STO / cién STO B cion STO
JXCE1 JXCEF JXC91 JXC9F JXCP1 JXCPF JXCD1 JXCL1 JXCLF JXCM1
©Dos tipos de comandos de funcionamiento (O Cableado de transicién de cables de comunicacion
Funcionamiento definido por n? de movimientos: utilizalo Se suministran dos conexiones de comunicacion.
usando los movimientos preconfigurados en el controlador. % En el modelo DeviceNet™ y el modelo CC-Link, el cableado de
Funcionamiento definido por datos numéricos: el transicion se puede utilizar con un conector de derivacion.
actuador utiliza valores como posicion y velocidad proce- # 1 a1 en el caso de I0-Link.

dentes del PLC. PLC = -
©Monitorizaciéon numérica disponible =III

Permite monitorizar informacién numérica como la
velocidad actual, la posicidn actual y los cédigos de
alarma en el PLC.

. .z \
Aplicacion
ll Posibilidad de combinar sistemas neumaticos y Se puede instalar en una
Protocolos de comunicacion eléctricos en el mismo protocolo. red ya existente

— Actuadores eléctricos Cilindros neumaticos Comunicacion 10-Link
EtherCAT. Base
Ethen\'et/IP

®

FOORE

Devicel'et
@ IO-Link
CC-Link

.

ACT
. Software de configuracién del controlador ACT Controller 2

Software de configuracion ACT Controller 2 facil de usar (para PC)

Varias funciones disponibles en modo normal (en comparacién con el ACT Controller existente)

® Configuracion de pardmetros y movimientos @ La herramienta de escritura de JXC-BC
® Confirmacion de alarmas ® Funciones plug-in personalizables
@ Monitorizacion de forma de onda

= Los clientes que utilicen ordenadores con especificaciones distintas de Windows 10/64 bits deben usar el ACT Controller existente.

9 SMC
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Controladores Serie JXCL]

Controlador con subfuncion STO serie JXCLIF

Funcion de seguridad/STO, SS1-t (EN 61800-5-2)

Cuando se recibe la senal STO del dispositivo de seguridad, una vez completada la operacién SS1 -,
la unidad cambia a la operacion STO y se desconecta el suministro de alimentacién del motor.

Operacion SS1-t: Safe Stop 1 — Después de la deceleracion,

m se cambia a la operacién STO.
Operacion STO: Safe Torque Off — Se desconecta el sumi-

nistro de alimentacién del motor

Velocidad

\

Parada, categoria 1

Velocidad (Control)

Entrada STO1/STO2

oo 5o

Alimentacion del motor |_

Ejemplo de conexion de dispositivo externo

Controlador con subfuncion STO PLC
JXCOFC-O

== - ]

Dispositivos de seguridad

Barrera de seguridad Seta de emergencia PLC de seguridad

Facilita la seguridad disenando el equipo y las instalaciones (conforme a los estandares ISO/IEC)

EN 61508 SIL 3*1 SIL (Nivel de integridad de seguridad)

EN 62061 SIL CL 3*1 Un nivel de integridad de seguridad definido por el estandar internacional IEC 61508/62061
EN ISO 13849-1 Cat. 3 PL e Hay 4 niveles de seguridad, siendo SIL 1 el mas bajo y SIL 4 el més alto.

EN 61800-5-2 STO, SS1-t PL (Nivel de prestaciones)

Una escala usada para definir la capacidad de piezas relacionadas con la seguridad
para realizar una funcién de seguridad definida por el estandar internacional ISO 13849.

ity Hay 5 niveles de funcién de seguridad, siendo PL a el mas bajo y PL e el mas alto.

Safety

#1 El nivel de integridad de seguridad anterior es el valor méx. El nivel alcanzable varia en
funcién de la configuraciéon y del método de inspeccion del componente. Asegurate de
consultar «Manual de seguridad: JXC#-OMYO0009» para obtener mas informacion.
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Controladores Serie JXCL]

Diseno del sistema / I/O para uso general

@Actuador eléctrico Debe suministrarlo el cliente
tipo deslizante

PLC

M|  Alimentacion
para senales I/O
24 VDC

@®Controlador*! B -@Cable /0 FXD

LEC-CN5-

@ Cable del actuador*! [XE)
Cable robético
LE-CE-OJ

%1 Se puede incluir como opcién. Véase
la «Forma de pedido» del actuador.

Debe suministrarlo el cliente

Alimentacion
para controlador

Modelo programable Cable de comunicacién @---------

24 VDC ' JXC51/61
@ Conector de EXD p. 85 (3m)
alimentacion

(Accesorio)

@ Consola de programaciéon @ Cable de comunicacion para la configuracion del controlador

(con cable de 3 m) P Cable de comunicacion : JXC-W2A-C . 85 ]
LEC-T1-30JGJ Cable USB : LEC-W2-U

<Software de configuracién del controlador/Driver USB>

- Software de configuracién del controlador

- Driver USB (para JXC-W2A-C)

+ Descargar del sitio web de SMC:
https://www.smc.eu

@ Cable de conversion”  FEEERD
P5062-5
(0.3 m)
El cable de conversion se
puede usar para conectar
este controlador a la teaching
box opcional [LEC-T1]
ofrecida con la serie LEC.

@ Cable USB

ini A, tipo B »
Egn g"m) o B) @ Cable de conversion

%2 También se requiere una tabla de conversion para conectar el controlador de la serie JXC[1 y el cable de comunicacion de la serie LEC] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversién para JXC-W2A-C.)

M SMC
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Controladores Serie JXCL]

Diseno del sistema / Red de buses de campo

(Modelo de entrada directa EtherCAT®/EtherNet/IP™/PROFINET/DeviceNet™/IO-Link/CC-Link)

Actuador eléctrico serie LEKFS Serie LESYH
--@ Cable del actuador m g~ Serie LEF serie LES/LESH
per———— _ % Serie LEL serie LEPY/LEPS
== @ Serie LEM serie LER
S // Serie LEY/LEYG ~ Serie LEH
Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo Debe suministrarlo
¢l cliente el cliente el cliente el cliente ¢l cliente
PLC PLC PLC PLC Maestro 10-Link
E Debe Debe Debe E Debe j Debe
¢ suministrarlo suministrarlo suministrarlo suministrarlo suministrarlo
¢l cliente el cliente el cliente el cliente el cliente
Dispositivo Dispositivo Dispositivo Dispositivo
de seguridad de seguridad de seguridad de seguridad
Con sub- Con sub- Con sub- Con sub-
funcién STO funcién STO .| funcién STO funcién STO
EtherCAT= |  EthercAT= Etheni'et/IP || Etheri‘et/IP P P Devicei tet @ 10-Link @ 10-Link
3
H.H
A ENC = —
— > o 1 o] ol ;]
| o el i
- S — H —— q -
JXCE1 = JXcot == JXCP1 - H JXCD1
JXCEF JXCOF JXCPF &
A PWR H
@ Conector de P
alimentacién G Conector de @ Conector de
(Accesorio) XD sefial STO sefial STO
Debe suministrarlo JXC'C,STO (.92 J JXC-CSTO
el cliente (Accesorio) (Accesorio)
Alimentacién : m

para controlador
24VDC

@ Consola de programacion

(con cable de 3 m) XD

LEC-T1-30GO

-

FEEE D,

BEEE
J EEEE

—

@ Conector enchufable de
comunicacion para
CC-Link

@ Conector enchufable de

comunicacion para
DeviceNet® .92

@ Conector enchufable de
comunicacion para

10-Link x>
VELEENEEEN JXC-CL-S
(Accesorio)

WELEREG G JXC-CD-S VLEERFEEGN LEC-CMJ-S
USEEIEEIENY JXC-CD-T [EYEEEIEA LEC-CMJ-T

@ Cable de comunicacion para la configuracion del controlador

Cable de comunicacion : JXC-W2A-C m
Cable USB : LEC-W2-U

<Software de configuracién del controlador/Driver USB>

- Software de configuracion del controlador

- Driver USB (para JXC-W2A-C)

+ Descargar del sitio web de SMC:
https://www.smc.eu

@ Cable USB
(mini A, tipo B)
(0.8 m)

—

Cable de comunicacion@

(.91 ] @m)

@ Cable de conversion*'
P5062-5
(0.3 m)

El cable de conversién se
puede usar para conectar este
controlador a la teaching box
opcional [LEC-T1] ofrecida con
la serie LEC.

@ Cable de conversion

=1 También se requiere una tabla de conversion para conectar el controlador de la serie JXC[1 y el cable de comunicacion de la serie LEC] (LEC-W2A-C).
(No se requiere un cable de conversion para JXC-W2A-C.)

SVC
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Controlador de servomotor AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Lista serie LECSA/LECSUI-T-LECY[]

Moto_r Método de control Aplicacién/Funcion Opclqn
compatible compatible
. Entrada ., | | Empujer CGon. ,
100W | | 200W || posicign | | Pulso || diectade | | ginrons | | nciona- | subfuncien| | Software de
red miento sTO configuracion
= Hasta
oF 7 puntos LEC-MRC2
[}
g2 ' 0 0 0 O
—4 LECSA E H‘me
=}l (Modelo de entrada de pulsos/ ‘=
Modelo de posicionamiento)
Hasta
255 puntos 4 LEC-MRC2
LECSB.T © 0 0 ©° © ©°
(Modelo de entrada de pulsos/
Modelo de posicionamiento)
CC_ . Hasta CC-Link
Llnk 255 puntos Ver. 1.10 LEC-MRC2
LECSC-T
odelo de entrada directa CC-Lin
Modelo de entrada directa CC-Link
o : Z
3
8 SSCNET I %2 w4 LEC-MRC2
o
. LECSS-T o O © 0 0 0 o
@ (Tipo SSCNET II )
'g Compatible con la red del controlador del sistema
s de servoaccionamiento de Mitsubishi Electric
LINK-IT

%3 SigmaWin+™

o O o O o

LECYM
J MECHATROLINK - T

MECHATRO
LINK-IT

o O o O o

SigmaWin+™

LECYU

+1 Para los modelos de posicionamiento, los ajustes deben modificarse para usar los valores maximos de regulacion. Se requiere el software de configu-
racion (MR Configurator2™) de LEC-MRC2.

#2 Disponible cuando se usa un controlador de movimiento de Mitsubishi como maestro.

+3 Disponible cuando se usa un controlador de movimiento como maestro.

#4 El modelo LECSB2-T sélo resulta aplicable cuando el método de control es posicionamiento. La tabla de puntos se usa para establecer los ajustes de
la operacion de empuije.
Para establecer los ajustes de la operacién de empuije, es necesario descargar un archivo especifico adicional (archivo de extensién de operacion de
empuje) por separado para usarlo con el software de configuracion (MR Configurator2™: LEC-MRC2[J). Descarga este archivo especifico del sitio Web
de SMC: https://www.smc.eu.
Si se selecciona LECSS2-T, combinalo con una estacion maestra (como el médulo Simple Motion fabricado por Mitsubishi Electric Corporation) que
incluye una funcién de operacién de empuje.
#x Para el ajuste y las instrucciones de uso del controlador de movimiento y el PLC suministrados por cliente, confirme con el distribuidor o fabricante.
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Controlador de servomotor AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Ajuste de ganancia usando el ajuste automatico

Funcion de ajuste automatico )

¢ Controla la diferencia entre el
valor de comando y la accion
real.

Velocidad

Tiempo de S
> | estabilizado; +— b "
i o I Tiempo de
2 ! estatiizado

| ——

Tiempo Tiempo

Funcion de control de supresion de las vibraciones

¢ Elimina automaticamente las
vibraciones de baja frecuencia
de la maquina (1 hasta 100 Hz).

CNP1

Botdn de ajuste instantaneo AUTO /
Auste instantdneo del sevo D)

Display

Muestra parametros y
alarmas.

Ajustes

Realiza el ajuste de los
parametros y la visualizacion
del monitor, etc. usando los
pulsadores.

Display

Muestra el estado de
comunicacion con el driver,
la alarma'y el n° de puntos
en la tabla.

Ajustes

Control de la velocidad en
baudios, el nimero de
estacion y el nimero de
estaciones ocupadas.

(con la cubierta frontal abierta)

LECSC-T

Ajustes

Interruptores para la direccion
de la estacion, la velocidad de
comunicacion, el nimero de
bytes de transmisién, etc.

Display

Muestra el estado del driver y
la alarma.

Con funcidén de ajuste de visualizacion

Display

Muestra pardmetros y
alarmas.

Ajustes

Realiza el ajuste de los
parametros y la visualizacion
del monitor, etc. usando los
pulsadores.

(con la cubierta frontal abierta)

LECSB-T

Display

Muestra el estado de comuni-
cacién con el driver y la alarma.

Poooooooooo

Ajustes -

- :
Interruptores para ajuste del 'ﬂlﬂ’i AC 3
eje, para desactivar el control == Z

LECSS2-T

del eje y para cambiar a
funcionamiento de prueba, etc.

Ajustes

de la estacion, el nimero de
bytes de transmision, etc.

Displa
Muestra el estado del driver @,{,ﬁ}} ! 5
y la alarma.

O
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Controlador de servomotor AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Diseno del sistema

Compatible con encoder incremental Serie LECSA Suministrado por el cliente ©0pcién
(Tipo de entrada de impulsos/Tipo de posicionamiento) A_Iimt_entacién del
Conector de IFEIZH circuito Software de configuracion [FYEEZE

alimentacion del ; de control _
circuito principal BHITD 24VDC (MR Configurator™)

(Accesorio) gs\wCc L LEC-MR-SETUP221(]

Suministrado por el cliente

Alimentacion

Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) i st
200 a 230 VAC (50/60 Hz) ::g ‘;"“l‘i“’s" i
jEEm ::g *
Oopcien  IEEEN : i @Conector EEIEA
Regeneracion opcional L L e 5 de alimentacion del
LEC-MR-RB-] s circuito de control

(Accesorio)

‘ Cable del motor FEEEl Cable USB FXEH

Cable estandar Cable robético LEC-MR-J3USB
LE-CSM-S[I] LE-CSM-RCI]
Cable de bloqueo IFXEE
Cable estandar Cable robético
LE-CSB-S[CI] LE-CSB-RI]

Alimentacién para Actuador eléctrico
bloqueo P

24VDC » 4
&

‘Cable del encoder FEEEN

Cable estandar Cable robético
LE-CSE-S[J LE-CSE-RO]

Suministrado por el cliente

PLC (Unidad de posicionamiento)

Alimentacion
para senal I/O

24VDC

Compatible con encoder absoluto Serie LECSB-T

(Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento)

Cable USB FXIT1 © Opcion
Ref.: LEC-MR-J3USB

Software de configuracion
(MR Configurator2™)

Driver

Conector de
alimentacion del
circuito principal

Suministrado por el cliente

Alimentacion

Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) (hEzeEsis) Ref.: LEC-MRC2C]
Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz) [ p. 103 s B
= N
© Opcidn | p.113 | @ Salida analdgica
Regeneracion opcional [f ™ ™ = = === -l de monitor
N|
Ref.: LEC-MR-RB-CJ . = ] 5| <@ Comunicacion
i P3 RS-422
‘ Cable del motor [FYEE] : _____
Cable estandar Cable robético i P4
LE-CSM-SCJ LE-CSM-ROO : # é © Opcidén
Cable de bloqueo XKl @ Conector de $ Cable STO (3 m) FEEH
Cable estandar Cable robético g:lr?li?éagéogoﬂﬂm EXCN Ref.: LEC-MR-DOSUDL3M
LE-CSB-S[1] LE-CSB-ROOI (Accesorio) =k u
E{a] | =p [V
. Ly . . Bl &l (Wi
Alimentacion para bloqueo Actuador eléctrico
CHARGE,
24VDC o | | @ Sonector Ref.: LE-CSNB
= (Accesorio) 9
é/~// Cable /0 EEEA -
& Ref.: LEC-CSNB-1 Suministrado
por el cliente
PLC (Unidad de posicionamiento)
‘Cable del encoder FEEEH Alimentacion
Cable estandar Cable robético Nt/ para senal I/O
LE-CSE-SCIO LE-CSE-ROO] Bateria (Accesorio) [YEEEN ~ 24 VvDC

+ E modelo LECSC2-TCI no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP2210.  Ref.: (LEC-MR-BAT6V1SET)
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Controlador de servomotor AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Diseno del sistema

_

Compatible con encoder absoluto Serie LECSC-T
(Modelo de entrada directa CC-Link)

Suministrado por el cliente

Alimentacion

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

© Opcidn

Regeneracion opcional
Ref.: LEC-MR-RB-[]J

Conector de

alimentacion del
circuito principal
(Accesorio)

L1
L2

@cable usB [XEH
Ref.: LEC-MR-J3USB

© Opcion

Software de configuracion FENEEEN
(MR Configurator2™)
Ref.: LEC-MRC20]

‘Cable del encoder [FXEEERN

Cable estandar

Cable robético

LE-CSE-SO

LE-CSE-ROO

Bateria (Accesorio) m—T

Ref.: (LEC-MR-J3BAT)

Ref.: LEC-CSNB-1

- 5 <-.Comunlcaclon
N
OCable del motor I . ‘
Cable esténdar Cable robético T —) «
LE-CSM-S[] LE-CSM-ROCJ y
Conector CC-Link*!
Cable de bloqueo IFESEE iclgnecttor de ; Im (Acoosorio)
; = alimentacion de
Cable estandar Cable robético circuito de et
LE-CSB-SCO | LE-CSB-ROD control __ G i-llg
Suministrado por el cliente (Accesoric) [ Lep
CHARGE |mg 0
Alimentacion Actuador eléctrico = O ?:c())r?;:tlr L
para bloqueo - Conector del A Ref.: LE-CSNB
24 VDC motor i 4001001 (0] :
(Accesorio) TR canilio

Suministrado
por el cliente

PLC (Unidad maestra CC-Link)

Alimentacion
para senal I1/0
24 VDC

+ Elmodelo LECSC2-TCI no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP221L]. 1 Referencia del producto: K05A50230600 fabricado por Mitsubishi Electric System & Service Co., Ltd

£7 SSCNETII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

Suministrado por el cliente

@ Conector de

Alimentacion

Trifésica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Monofdsica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

alimentacion del

circuito principal

Accesorio)
]

OOpcion FEEN
Regeneracion opcional
Ref.: LEC-MR-RB-J

‘Cable del motor
Cable estandar

Cable robético

LE-CSM-SC00] | LE-CSM-RCC] Conector | p. 103 |
alimentacion del
Cable 'de blogueo m circuito de control
Cable estandar | Cable robético (Accesorio)
LE-CSB-S0 | LE-CSB-ROOJ =

Suministrado por el clie

Alimentacion para blogueo
24 VDC

Conector del motor

(Accesorio)  IFMELEN

Cable del encoder FEEER

Cable estandar | Cable robético

Compatible con encoder absoluto Serie LECSS-

SERIK35POLOTA,

LECSS2-T,

Bateria (Accesorio)

Cable UsB [EE
Ref.: LEC-MR-J3USB

CN3

®Conector /0 XN

© Opcidn

(MR Configurator2™)
Ref.: LEC-MRC20J

>,

Software de configuracion [FEEREN

© Opcidn
Ref.: LE-CSNB

(o)
Cable /0 PXEAA
Ref.: LEC-CSNB-1

Cable STO (3 m) PEEH
Ref.: LEC-MR-D05UDL3M

CN1B

Ref.: (LEC-MR-BAT6V1SET)

P
SSCNET III
Cable 6ptico {
Ref.: LE-CSS-0

ﬁ“

CN1A

Actuador eléctrico LE-CSE-SL1] | LE-CSE-RLI] [ p. 115 | Suministrado por el cliente
PLC (Unidad de posicionamiento/Controlador de mowmiento)
Alimentacion
para sefal /0
24 VDC
« El modelo LECSC2-TJ no se puede usar con el modelo LEC-MR-SETUP221(].
16
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Controlador de servomotor AC Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]

Diseno del sistema

Compatible con encoder absoluto Serie LECYM . © Opcion
IMECHATROLINK - Tipo -I Driver MECHATROLINK -Cable I [XEZ

Ref.: LEC-CYM-[]

@ Conector de [ZMAE]

Suministrado por el cliente \a!imLtacip’n _deII

Alimentacidn circuito principa
A

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) (Gzseselo)

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Suministrado
por el cliente

o - . o
Suministrado por el cliente |0 PLC (Unidad de posicionamiento/Controlador de movimiento)
Resistencia . 119 [ (S = |00 Al 1acia
regenerativa externa | s | @0 palrr::gﬁaacilf;g
= Si se requiere una resistencia regenerativa externa, : ve |©0O 24 VDC
debe suministrarla el cliente. ez | OO0
Para seleccionar la resistencia regenerativa externa, : oo (w]] »
consulte el catlogo del actuador compatible. i !
:- = OO
B |:| 1A
©cCable del motor [p. 122] =20 © Opein
Cable estandar Cable robético !
LE-CYM-STAC | LE-CYM-ROAC Lo (VO Cable USB FREE

oo Ref.: LEC-JZ-CVUSB

—@ Cable de bloqueo [ p. 122

Cable estandar Cable robético oo|=p g Software de configuracion FIREEN
LE-CYB-SUAD | LE-CYB-RUAO v |O0 © Opcién (SigmaWin+™)
i ' Conector I/0 Descérgatelo a través de nuestro sitio web
Suministrado por el cliente [~ A ctuador eléctrico dcolnector [p. 119} Ref.: LE-CYNA
Almentacion para bogueo el el 0 [p. 123 |
24 VDG (Accesorio) Cable I/O
| Ref.: LEC-CSNA-1

~ FEEA -~ Pide el cable USB (Ref.: LEC-JZ-
Cable para dispositivo de CVUSB) por separado para usar

Cable del encoder FEEA

SYREENEE || R e i 5 funcion de seguridad (3m)  este software.
LE-CYE-SUA | LE-CYE-ROA Ref.: LEC-JZ-CVSAF
Compatible con encoder absoluto Serie LECYU . © Opcidn
MECHATROLINK-Tipo -II Driver MECHATROLINK -Cable Il F3EEA

‘o Ema |

Ref.: LEC-CYU-0J

Suministrado por el cliente C|9necttor de dml
- — alimentacion de ministr
Alimentacion circuito principal Su I SI' adto
Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) Accesorio por el cliente

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz) o ) o o
_ PLC (Unidad de posicionamiento/Controlador de movimiento)
Suministrado por el cliente i Ali =
imentacion
Resistencia p. 119 “ para senal 1/0
regenerativa externa Snb by e 24 vDC
= Si se requiere una resistencia regenerativa externa, n it
debe suministrarla el cliente. i L2c
Para seleccionar la resistencia regenerativa externa, i Moo
consulte el catdlogo del actuador compatible. |
: E2 © Opcidn
©Cable del motor [p. 122] e
Cable estandar Cable robético o Cab'le usB m
LE-CYM-SCAD | LE-CYM-ROAC Ref.: LEC-JZ-CVUSB

—@ Cable de bloqueo [ p. 122 oo g Software de configuracion FEEEEN
Cable estandar Cable robético on|mp v © Opcidn (SigmaWin+™)
LE-CYB-SOAO | LE-CYB-ROAO » |00 g;nel_‘g%rvl'{l ?\ Descérgatelo a través de nuestro sitio web
Suministrado por el cliente [ A ctuador eléctrico £Conector del o [p. 123 |
Alimentacidn para ;Rgctez';ri O)M gafblelé OCSNA .
bloqueo ol LEL LS
L 24 VDC
* Pide el cable USB (Ref.: LEC-JZ-
m CVUSB) por separado para usar
Cable del encoder [FEEA ispositi
dblCideliencoden Cable para dispositivo de este software.
Cable estandar | Cable robético funcion de seguridad (3 m)
LE-CYE-SCOA | LE-CYE-ROA Ref.: LEC-JZ-CVSAF
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Actuador eléctrico
WELCTLEIEEYIEEEN Modelo sin vastago Serie LEKFS
Modelo sin vastago serie LEKFS @ i e as)

Seleccion del modelo p. 21

N Forma de pedido -+
g Especificaciones -+
> , PESO <o
DISEAQ «+rvrrrrrreearein
DIMENSIONES v v v vttt et e

Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas serie LEKFS Serie LECS[]

Seleccion del modelo

Forma de pedido -+

Especificaciones -+

PESO <

DiSeﬁO ........................

DIMENSIONES -+ e v e e ettt et
Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS @3 ca e Serie LECY[]

Seleccion del modelo p. 35

Forma de pedido -+ p. 60

Especificaciones -+ p. 61

PESO <o p. 61

DISERAO «vvrrrrrrrrreiaiaiins p. 62

Dimensiones -« ioees p. 64
Montaje de detectores magnéticos -« oo p. 70
Precauciones especificas del producto  ««« -+« e p. 74
Precauciones especificas del producto del modelo de encoder absoluto sin bateria p. 76

Controladores serie JXCL
Controlador (modelo de entrada de los datos de pasos) serie JXC51/61

Forma de pedido
l Especificaciones
Dimensiones ...................................................................................................
# OPGIONES +++++++ertterreturt ittt

Cable del actuador

Controlador de motor paso a paso Serie JXCEL1/901/PL1/D1/LL1/M1

Forma de pedido

- f Especificaciones p. 87

Dimensiones  -«-coeeeeeeen p. 88
f f | Opciones ........................ p. 91
| P _/‘/5 \/jj i Cable del actuador 0. 93

_ o

Serie JXC51/61/EJ/9C1/PLJ/D1/LCI/M1 Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador -« oeoeeeeeeennens p. 94

Controlador de servomotor AC serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]
Controlador de servomotor AC serie LECSA/LECSUI-T

Forma de pedido p. 97
Dimensiones --orreeeees p. 98
Especificaciones p. 100
OPCIONES ++ vttt p. 111
Controlador de servomotor AC serie LECYM/LECYU
FOrma d@ PEAiO  «+rrr e rrrsrsss s p. 116
DimenSiOneS ................................................................................................... p 116
ESPEGIfICACIONES  «++++++r+rrsssss s p. 117
OPCiones ......................................................................................................... p 122
PreCaUCiOneS eSpeCifiCaS de| prOdUCtO ................................................................................................................................. p 126
Lista de productos CONFOrMES @ CE/UKCA/UL «««««rrtrttttstssssm et p. 128
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Actuador eléctrico

WENCLEIEICTIEEIY Modelo sin vastago

-

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

-

Servomotor AC

Controladores
Controlador de servomotor AC XD

20
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serie LEKFS
Seleccion del model

I Modelo sin vastago

Procedimiento de seleccion

Comprueba la carga Verifica el - Comprueba el
de trabajo-velocidad. tiempo de ciclo. momento admisible.

Ejemplo de seleccion

Condicionesde'Mdl, 5k Condiciones d - o la bi )
. . o . ° .
funcionamiento asa de la pieza: 5 [kg] ondiciones de montaje de la pieza: I *pa?o 15: ILEIKFISZISEIB 1
*Velocidad: 300 [mmy/s] W 2 T T T[]
25 UL LA Ly L
* Aceleracién/deceleracion: 3000 [mm/s?] o % -Paso 12: LEKFS25EA
- ‘T 20 ¢
eCarrera: 200 [mm| - ) I
- . . o H | o 15 N
®Posicién de montaje: horizontal hacia arriba (0 | °
L ) S 10 Paso 20:
1 M| |LEKFS25EH
o Vi
. . - . . 5 s S
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (paginas 22, 23) RNER
Selecciona un modelo en funcion de la masa de la pieza y la velocidad consultando 00 200 400 600 800 1000 1200
el gréfico velocidad-carga de trabajo. Velocidad: V [mm/s]
Ejemplo de seleccidn) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo <Grafico velocidad-carga de trabajo>
LEKFS25EB-200 basandose en el grafico mostrado a la derecha. (LEKFS25/Motor paso a paso)
Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el Ejemplo de célculo) L
siguiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como sigue. )
Tiempo de ciclo. £ » / "
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. T1 =V/a1 =300/3000 = 0.1 [s], S f g \
— — — ] Tiempo
T=T1+T2+T3+T4][s] | T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s] 3 \[s]p
o
_ . . o
eT1: Tiempo de aceleracion y T3: Tp- L=05-V-(T1+T3) o
El tiempo de deceleracion se puede v il T2 T3 T4
obtener a partir de la siguiente ecuacion. _ 200-0.5-300-(0.1+0.1) , ” _
= 300 L: Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)
T1=V/al[s] | |T8=Va2]s]| V : Velocidad [mmis] - (Condiciones de funcionamiento)
=0.57 [s] o iy o
) ) al: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
*T2: El tiempo a velocidad constante puede T4 =0.2[s] a2: Deceleracién [mm/s?] -~ (Condiciones de funcionamiento)
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.
. . T1: Tiempo de aceleracions]
El tiempo de ciclo se puede obtener
T2 = L-05-V-(T1+T3) [s] como sigue. Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste
\Y T=T1+T2+T3+T4 T2 TiTgmpo a r\]/el(t)cidad c:)ns:an:je [sf] . i
©T4: Tiempo de establecimiento varia en =0.1+0.57+0.1+0.2 c;r:t[;?neas 4 Qe ¢l aclliador finciona a velocica
funcion de las con@qpnes tales comotiposde = 0.97 [s] T3: Tiempo de deceleracion [5]
motor, carga y posicion de los datos de paso. ) i~ o
. . Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
Por tanto, calcula el tiempo de establecimiento )
en referencia al siquiente valor velocidad constante hasta la parada
9 ' T4: Tiempo de estabilizacion [s]
T4 =0.2[s] Tiempo hasta que se completa el posicionado

m Comprueba el momento admisible. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 26) 1000
<Momento dinamico admisible> (paginas 24, 25) \ >\
Comprueba que el momento que se aplica al actuador estd dentro del =3 800 \‘\1000 e
rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas. £ 600
Mep ﬂ \\
R 400 S
m % /\\
g 3000 mm/s? |
L3 S 200
ﬂ 4l :
0 | 0 5 101520 25 30 35
. . . . . Carga de trabajo [k
Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LEKFS25EB-200. arga de trabajo fkg]

= Si el motor paso a paso o el servomotor no cumple tus especificaciones, considera también la especificacion de servo AC.
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Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Para modelo absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC), motor en linea

Seleccién del modelo Serie L E K F S
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

+ Los siguientes graficos muestran
los valores cuando la fuerza de
movimiento es del 100 %.

LEKFS16/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
° N °
14 —Paso 5: LEKFS16EB
- 3
2 12 § Paso 5: LEKFS16EB
= 10 Paso 10: LEKFS16EA ] Z
9o & <
g s “T=< 8
g 4 ~1 £ Paso 10: LEKFS16EA
® N 3
ol -
s 4 = ~ & /~.
8 2 S S “F=<
0 -
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

LEKFS25/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
/50 6: LEKFS ? L]
30 _Paso 6: LEKFS25EI I R I
T 25 ] g .. Paso 6: LEKFS25EB
= NI Paso 12: LEKFS25EA =
5 20 X _;%'
é 15 \.\ :,% 10
s 1 ~C 3 Paso 12: LI‘EKFSTZSE,T‘\
© ~ ®©
p . ﬁ.
& . 2 aso 20: LEKFS25EH g 5 — Paso 20: LEKFS25EH
K] S &) - & — \_ | |
0 AN 0 =
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS32/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
5 T T T 1 1 %
Paso 8: LEKFS32EB _
— g
2 40 = 2 Paso 8: LEKFS32EB
= o Paso 16: LEKFS32EA 5
g 30 ~ %
g S< £ Paso 16: LEKFS32EA
g % _—N Paso 24: LEKFS32EH | L ~ P} 1LEKFS -
g 10 %‘ S SO . a§024. 32
o ~‘ -
0 3 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
e e e e e
= ©0 Paso 10: LEKFS40EB = 30
] aso ] Paso 10: LEKFS40EB
z 50 z
g 40 S /Paso 20; LEKFS40EA g
£ - | £
§ 2 N Paso 30: LEKFS40EH § Paso 20: LEKFS40EA
) ) Paso 30: LEKFS40EH
© = [
S 10 s o
0 oS -
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
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Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Grafica de velocidad-carga de trabajo (Guia)
Para modelo absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC), motor en paralelo

# Los siguientes graficos muestran
los valores cuando la fuerza de
movimiento es del 100 %.

LEKFS16(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
° N °
g 14 5: LEKFS16(L/R)EB 2
= 12 —— | ] = Paso 5: LEKFS16(L/R)EB
5 Paso 10: LEKFS16(L/R)EA 8 4
g 8 e g
3 al T 3 Paso 10: LEKFS16(L/R)EA
[ 6 : ‘\ (] 2 /
= - =
8 4 = ~ S .L. S~
2 = h Sy
0 0 =
0 100 200 300 400 500 600 700 800 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS25(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
% T T T T T ] 20 ] ]
_ Paso 6: LEKFS25(L/R)EB _
E 5 Paso 6: LEKFS25(L/R)EB
= 2 = 15
= =
-§ 20 Paso 12: LEKFS25(L/R)EA §
10
£ 15 £ Paso 12; LEKFS25(L/R)EA
© ©
c 10 . — © ‘ ‘
& Paso 20: LEKFS25(L/R)EH & 5 Paso 20: LEKFS25(L/R)EH—]
O 5 T (&)
0 “ 0 /‘--- == —
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS32(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
30
50 \ |
_ Paso 8: LEKFS32(L/R)EB _
(o] (o]
< 40 = Paso 8: LEKFS32(L/R)EB
= = 20 ‘
s R 8.
T 30 < | Paso 16: LEKFS32(L/R)EA ]
g ~ i i i [ Paso 16: LEKFS32(L/R)EA
8 2 L | Paso 24: LEKFS32(L/R)EH 3 10 ~ |
5 — T [ g o], | Paso24: LEKFS32(L/R)EH
S ‘u‘ S -
0 \ 0 |
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS40(L/R)/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
70
__ 60 _ 30
2 5 Paso 10: LEKFS40(L/R)EB 5 Paso 10: LEKFS40(L/R)EB
z 1 \ =
~ | N \ =
S 40 2N Paso 20: LEKFS40(L/R)EA S 20
Q t t t Q
£ a0 ' _ } g
3 3 aso 30: LEKFS40(L/R)EH 3 Paso 20: LEKFS40(L/R)EA
o \ s T 1 |
£ 0 3 4 Paso 30: LEKFS40(L/R)EH
o N (]
0 Ps 0
0 200 400 600 800 1000 1200 0 100 200 300 400 500 600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
23

N




Momento dinamico admisible

Seleccién del modelo Serie LE KF S
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos gréficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
el Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/deceleracion ——1000 mm/s2 — — —3000 mm/s?
§ | Direccion de vqladlzo de carga Modelo
'S | m : Carga de trabajo [kg]
£ | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L : Distanciaal centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
1000 1000 1000 \ 1000 \
800 800 800 800
L1 E 600 E 600 E 600 E 600
£ £ £ EnITN
5 400 \ = 400 \ T 40— = 400 N
200 \\ 200 ~d 200 AN 200 =
T~ i
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 1520 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 \ 1000 ‘ 1000 \ 1000
T
= 800 800 800 800
2 L2 'E 600 'E 600 \ E 600 \ E 600
=
= E E £ £
= )Mer § 400 N 400 N 400 N § 400 N
9 m 200 -¥g 200 200 N 200
S I~ '\\__~ e ~
o 0 0 0 0
I 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
Mep 1000 v 1000 1000 \ 1000 <
\ \
/\m 800 \ 800 . 800 \\ 800 \
— — \ — — P
L3 E 600 X E 600 \ E 600 N E 600
E N E \ £ N E
© 400 A N © 400 Sy © 400 © 400
~N
= Aceleracion/deceleracion del 200 200 200 200
LEKF32 y LEKF40: Calcula el vo-
ladizo para la carga de trabajo a 0 0 0 0
1000 mm/s? utilizando el software 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
de seleccion de modelo. Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 1000 1000 \ 1000 \
800 800 800 800
L4 'E 600 'E 600 E 600 E 600
E E 1Y E E \
@ﬁ%ﬂ” | [ S, 400 \ S, 400 \ I 400 —PA S, 400 AN
—_— 200 N 200 Mg 200 AN 200 =
[~ T~ =
0 0 0 0
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
Mey 1000 T 1000 1000 Y 1000 \
\
/\m 800 4 800 \\ 800 \ 800 \
ﬁ —_ — — \ . \
ol L5 I E 600 E 600 A E 600 \ E 600 N
N
2T |y |5 ol ] |5 e |5 J s
= i — 9400 1 9 400 1 9 400 5 |9 400
e, Aceleracién/deceleracion del 200 i 200 [~ 200 200
LEKF32 y LEKF40: Calcula el vo-
ladizo para la carga de trabajo a 0 0 0 0
1000 mm/s? utilizando el software 02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
de seleccion de modelo. Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
1000 \ 1000 ‘ 1000 ‘ 1000
800 800 \ 800 \ 800
L6 g 600 g 600 g 600 g 600
9 400 9 400 9 400 \ 9 400 \
200 200 200 EN 200
N ~ N
. N~ . Nl . ™~ . —
02468101214 0 5 10 15 20 25 30 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]

O
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Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

= Estos gréficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o

Momento dinamico admisible el software de seleccién de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/deceleracion 1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s?
§ | Direccion de voladizo de carga Modelo
'S | m : Carga de trabajo [kg]
£ | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
) 1000 \\ 1000 \ 1000 ‘\ 1000 3
- 800 800 800 \\ 800 \
= E 600 \ E 600 E 600 3 E 600 2
i E N E \ E N E IR
Y | N 400 N N 400 N\ N 400 N 400
| \ - \ | S |-
;{ m 200 200 - 200 200
3 )Mey 0 0 0 0
= o 1 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
o Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
E ] 1000 1000 1000 1000
> \ { A !
— 800 \ 800 800 \ 800 \
= = = \ = \
€ 600 € 600 € 600 € 600
E N E \ 3 N E N
@ 400 N @ 400 \: @ 400 N @ 400
Z - \ - \ - B N -
200 200 N~ 200 200
0 0 0 0
o 1 2 3 4 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
Calculo orientativo del factor de carga
1. Elige las condiciones de funcionamiento. cmmmm——— Posicién de montaje =====-- -
Modelo: LEKFS Aceleracion [mm/s?]: a . 2
Tamano: 25/32/40 Carga de trabajo [kg]: m 1. Horizontal ¢ 3. Pared }’

Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Yc/Ze
2. Selecciona la grafica correspondiente en funcion del modelo, el tamario y la posicion de montaje.
. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del grafico.

w

4. Calcula el factor de carga en cada direccion.

ax = Xe/Lx, ay = YelLy, oz = Zc/Lz

5. Confirma que el total de ox, ay y oz es 1 0 menos.

Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo
0 un cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

oX +

ay+oaz<1

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LEKFS40
Tamano: 40
Posicién de montaje: horizontal
Aceleracién [mm/s2]: 3000

3. Lx =570 mm, Ly = 400 mm, Lz = 1000 mm
4. El factor de carga en cada direccion se puede
obtener de la siguiente manera:

Carga de trabajo [kg]: 20 ax =0/570 =0
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Zc = 200 ay =50/400 = 0.125
2. Selecciona las gréficas para la orientacion horizontal del modelo az =200/1000 = 0.2
LEKFS40 en la pagina 24. 5. ax+ay +0z=0.325<1
1000 1000 1000 |LzT~@®
! \
800 800 800 A\
\
\
= 600 = 600 = 600
£ € €
£ \ £ \ E
S 400 N 3 400 Ly} 3 400
N\
\\ \
200 == 200 < 200
3 S
+ Aceleraciéon/deceleracién del
0 0 0 LEKF32 y LEKF40: Calcula el vo-
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 gag(i)zg par/azlatclargadde Itral;taio a
. . . mmy/s< utilizando el soitware
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] de seleccion de modelo.
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Seleccién del modelo Serie L E K F S
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado A
Lado B — ¢

Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)

Modelo | @) paralelismo de carrera | (@ Paralelismo de carrera
entre lacara Cylacara A |entre lacaraDy lacara B

® LEKFS16 0.04 0.02

z LEKFS25 0.04 0.02

Lado D LEKFS32 0.04 0.02
LEKFS40 0.04 0.02

= El paralelismo de carrera no incluye la precision de la superficie de montaje.

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

/ 0.05
L W

— 0.04 LEKFS32
£ (L =30 mm)
2 0.03 _~"LEKFS40
2 " ~ L = 37 mm)
£ LEKFS25 (
g (L =25 mm) / / /
2 002 LEKFS16 / —
P

0.01 /A ~ /‘/

=
0.00
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Carga W [N]

+ Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mm y se fija a la mesa.

Momento estatico admisible*!

Modelo LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Momento flector [N-m] 20 61 141 264
Momento flector lateral [N-m] 20 70 141 264
Momento torsor [N-m] 35 115 290 473

+1 El momento estatico admisible es la cantidad de momento estético que se puede aplicar al actuador
cuando esta parado.
Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas de
seguridad cuando utilices el equipo.

smcC 20
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Accionamiento por husillo a bolas/serie LEKFS

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

Comprueba la carga Verifica el - Comprueba el
de trabajo-velocidad. tiempo de ciclo. momento admisible.

Ejemplo de seleccion

I T Modelo sin vastago @EENSWOCIFA®® serie LECS

Condiciones de [ o . . o 70
funcionamiento e\Masa de la pieza: 45 [kg] e Condiciones de montaje de la pieza: - [ Paso 10: LEKFS40[ 1B
*Velocidad: 300 [mm/s] W < 60 e
=
e Aceleracion/deceleracién: 3000 [mm/s?] g 8. 50 _ /
— 5] »
eCarrera: 200 [mm] . ) § 40 / Paso20: | |
- . . o H 1 © 30 /_LEKFS400A ||
®Posicion de montaje: horizontal hacia arriba I ] °
L J 2 20
S
. . 7 gu . . 10
Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Gréfico velocidad-carga de trabajo> (pagina 28) o
Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad consultando 0 200 400 600 800 1000
el gréfico velocidad-carga de trabajo. Velocidad: V [mm/s]
Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo <Grafico velocidad-carga de trabajo>
LEKFS40S4B-200 basandose en el grafico mostrado a la derecha. (LEKFS40)
Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el Ejemplo de célculo) _ L
siguiente método de calculo. T1 a T4 pueden calcularse como sigue. ‘\ED e
Tiempo de ciclo. El., / a2
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion. 71 =V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s], z / o \
(] X
T=T1+T2+T3+T4[s]] 78 = V/az = 30013000 =01 [s] g o
*T1: Tiempo de aceleracion y T3: 1o L=05-V-(T1+T3) =
El tiempo de deceleraciéon se puede v T T2 T3 [T4
obtener a partir de la siguiente ecuacion. _200-0.5-300- (0.1 +0.1)

L: Carrera [mm] - (Condiciones de funcionamiento)

V: Velocidad [mmys] - (Condiciones de funcionamiento)
al: Aceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)
a2: Deceleracion [mm/s?] - (Condiciones de funcionamiento)

T1=V/ailsl| [T3=V/a2[s] | %0

=0.57 [s]
o T2: El tiempo a velocidad constante puede T4 =0.05 [s]
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

El tiempo de ciclo se puede obtener T1: Tiempo de aceleracionls] . .
como sigue. Tiempo hasta que se alcanza la velocidad de ajuste

T2: Tiempo a velocidad constante [s]
T=T1+T2+T3+T4 Tiempo hasta que el actuador funciona a velocidad
=0.1+0.57 + 0.1 + 0.05 constante
=0.82 [s] T3: Tiempo de deceleracion [s]
Tiempo desde el inicio del funcionamiento a
velocidad constante hasta la parada
T4: Tiempo de estabilizacion [s]

T4 =0.05 [s] Tiempo hasta que se completa el posicionado

Comprueba el momento admisible. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 34)

_L-05-V-(T1+T3)
- \Y;

©T4: Tiempo de establecimiento varia en
funcion de las condiciones tales como tipos de
motor, carga y posicion de los datos de paso.
Por tanto, calcula el tiempo de establecimiento
en referencia al siguiente valor.

T2 [s]

<Momento dinamico admisible> (paginas 32, 33) 1000 — TN
Y \
Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del T 800 \

rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas. € LA \

Mep T e AN ey
g 5

m 5 400 A

g 3000 mms? / I
L3 2 a0 [smmel LAY
! 10000 V27 1 < L

ﬂ { 20000 mi/s?

0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg]

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LEKFS40S4B-200.
27 ZS\VC



Graficas Velocidad/Carga de trabajo requeridas para la seleccion de la resistencia regenerativa.

Seleccién del modelo Serie LE KF S

Servomotor AC

* La velocidad admisible esta restringida dependiendo de la carrera.
Selecciénala conforme a la «Velocidad de carrera admisible»

a continuacion.

LEKFS25/Accionamiento por husillo a bolas

Horizontal Vertical
1 pato 6: LEKFS28 I [ Paso 6: LEKFS250B
T o5 | PasOB:LEKFS2LB | pagy 12: LEKFS2500A — e as0%: : |
= \ \ \ = 15 | |
8 20 AN b Paso 20: LEKFS25(0H S Paso 12: LEKFS25JA
Q Qo [ [
g 15 g 10 Paso 20: LEKFS25(1H -
3 10 \@ é 3 < / \
& | 2 s s 7- A
3 miRL 7077
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS32/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
60 T T T T T T 30 ‘ ‘ ‘
. o Paso 8: LEKFS32[1B Paso 16: LEKFS32[JA ‘ — Paso 8: LEKFS32( B
D 5 ! ! ! ! f { e e 1
A /[ Paso 24: LEKFS320H 2 \
S 40 S 20 —Paso 16: LEKFS320JA
£ = £ 15 : Paso 24: LEKFS320H
2 e g /
o | o ZZ 77777, /]
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]
LEKFS40/Accionamiento por husillo a bolas
Horizontal Vertical
70 40
‘ ‘ ‘ T T T
5 60 Paso 20: LEKFS40CIA _| = \ Paso 10: LEKFS40 18
i 50 h\ Paso30:  — fz 30 Paso 20: LEKFS4001A — |
g 40 LEKFS4000H —| g 5 : \ \ !
g g 20 7 E—Paso 30: LEKFS4001H-|
3 3 15
S 20 Paso 10: LEK- L 5 7
8 1o A 8 I S s . = z
0 0
0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 0 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

Condiciones requeridas para la opcion de regeneracion

# La regeneracion opcional es necesaria cuando el producto se usa por encima de la linea de

Modelos con opcidn de regeneracion

regeneracion en el gréfico. (Debe pedirse de forma separada.) Condiciones de funcionamiento Modelo
A LEC-MR-RB-032
B LEC-MR-RB-12
Velocidad de carrera admisible
[mm/s]
Paso Carrera [mm]
Modelo | Servomotor ACI g 0io [mm] Hasta 100 | Hasta200 | Hasta 300 | Hasta 400 | Hasta500 | Hasta 600
H 20 1200 —
A 12 720 —
LEKFS25 | 100 W/J40 B 6 360 —
(Velocidad de rotacién del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) —
H 24 1500 —
A 16 1000 —
LEKFS32 | 200 w/J60 B 8 500 —
(Velocidad de rotacién del motor) (3750 rpm) —
H 30 — 1500
A 20 — 1000
LEKFS40 | 400 W/60 B 10 — 500
(Velocidad de rotacion del motor) — (3000 rpm)
% =



Serie LEKFS

Servomotor AC

Grafica de aceleracidén/deceleracion-carga de trabajo (Guia)

LEKFS250]JH/Accionamiento por husillo a bolas

LEKFS250]JH/Accionamiento por husillo a bolas
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LEKFS25C11B/Accionamiento por husillo a bolas
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Seleccién del modelo Serie LE KF S

Grafica de aceleracion/deceleracion-carga de trabajo (Guia)

LEKFS32JJH/Accionamiento por husillo a bolas LEKFS32JJH/Accionamiento por husillo a bolas
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Serie LEKFS

Grafica de aceleracion/deceleracion-carga de trabajo (Guia)

LEKFS40CJJH/Accionamiento por husillo a bolas

LEKFS400JJH/Accionamiento por husillo a bolas
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Momento dinamico admisible

Seleccién del modelo Serie LE KF S

Servomotor AC

= Estos gréficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
el Software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleracion/deceleracion 1000 mm/s2 — — —3000 mm/s2 -------- 5000 mm/s2 —-—-— 10000 mm/s2 = = = = 20000 mm/s?
5 | Direccion de voladizo de carga Modelo
‘C | m : Carga de trabajo [kg]
@ | Me: Momento admisible [N-m]
3 :
O | L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
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Serie LEKFS

= Estos gréficos muestran el voladizo admisible (unidad de guia) cuando el centro de gravedad de la pieza
.z m . . sobresale en una direccién. Cuando selecciones el voladizo, consulta «Célculo orientativo del factor de carga» o
Momento dinamico admisible el software de seleccion de modelo del actuador eléctrico para obtener una confirmacion, https://www.smc.eu

Aceleraciéon/deceleracion ——1000 mm/s2 ~ — — —3000 mm/s2 =~ -------- 5000 mm/s2 = —-—-— 10000 mm/s2 - = = = 20000 mm/s?
§ | Direccion de voladizo de carga Modelo
‘C | m : Carga de trabajo [kg]
@ | Me: Momento admisible [N-m]
o
O | L : Distancia al centro de gravedad de la carga de trabajo [mm] LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
) 1000 1000 TR 1000
A ',\
— 800 800 —* \\ 800
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—_— —_ L A —_
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€ 600 € 600 N € 600 AN
E E E R
L8 Z | % 400 Q400 @ 400 NS B NS >
o 200 e 200 200 pR—
>Mep 0 — 0 0
i m 0 5 10 15 0 5 10 15 20 0 5 10 15 20 25 30
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Calculo orientativo del factor de carga
1. Elige las condiciones de funcionamiento. cmmmm——— Posicién de montaje -==---- -
Modelo: LEKFS Aceleracion [mm/s?]: a . 2
Tamafio: 25/32/40 Carga de trabajo [kg]: m 1. Horizontal 3.Pared ¥

Posicion de montaje: Horizontal/Inferior/Pared/Vertical ~ Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc/Yc/Ze :

2. Selecciona la grafica correspondiente en funcion del modelo, el tamario y la posicion de montaje.
. A partir de la aceleracion y de la carga de trabajo, obtén el voladizo [mm]: Lx/Ly/Lz del grafico.
4. Calcula el factor de carga en cada direccion.
ox = Xc/Lx, ay = Yc/Ly, az = Zc/Lz
5. Confirma que el total de ox, ay y oz es 1 0 menos.
oX+ay+azs<1
Si es superior a 1, considera una reduccion de la aceleracion y de la carga de trabajo
0 un cambio en la posicién central de la carga de trabajo y un cambio de serie.

1. Condiciones de funcionamiento
Modelo: LEKFS40

X

w

e mmEEEEEs s ss s s —-———

Tamaho: 40 3. Lx =560 mm, Ly = 250 mm, Lz = 1000 mm
Posicién de montaje: horizontal 4. El factor de carga en cada direccion se puede
Aceleraciéon [mm/s2]: 3000 obtener de la siguiente manera:
Carga de trabajo [kg]: 20 ax =0/570 =0
Posicion central de la carga de trabajo [mm]: Xc = 0, Yc = 50, Zc = 200 ay =50/400 = 0.13
2. Selecciona las gréficas para la orientacion horizontal del modelo az =200/1000 = 0.2
LEKFS40 en la pagina 32. 5., ox+ay+0z=0.33=<1
1000 — 1000 1000 |LzrT+@ A}
M Y
Ak Ay \
800 [— 800 800 \ <
i\ “_ h |
IR v
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\\ \\ 7 ’\\
200 S 200 200 N
0 0 0
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg] Carga de trabajo [kg]
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Seleccién del modelo Serie LE KF S

Precision de la mesa (Valor de referencia)

Lado A
Lado B — ;
Paralelismo de carrera [mm] (cada 300 mm)

Modelo (D Paralelismo de carrera | (@ Paralelismo de carrera
@ entre lacaraCylacaraA |entrelacaraDy lacaraB

Z LEKFS25 0.04 0.02

Lado D LEKFS32 0.04 0.02

LEKFS40 0.04 0.02

Desplazamiento de la mesa (Valor de referencia)

*

El paralelismo de carrera no incluye la precisién de la superficie de montaje.

0.05
/
— 0.04 LEKFS32
£ (L = 30 mm)
% 0.03 _~ LEKFS40
£ LEKFS25 | (L=37mm)
g (L = 25 mm) ] _—
2 002 = /’/
a / /
0.01 /' // >
0.00
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500
Carga W [N]

Momento estatico admisible*!

+ Este desplazamiento se mide cuando se monta una placa de aluminio de 15 mm y se fija a la mesa.

Modelo LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Momento flector [N-m] 61 141 264
Momento flector lateral [N-m] 70 141 264
Momento torsor [N-m] 115 290 473

+1 El momento estatico admisible es la cantidad de momento estético que se puede aplicar al actuador
cuando esta parado.
Si el producto esta expuesto a impactos o a una carga repetida, asegurate de tomar medidas de
seguridad cuando utilices el equipo.

SMC 34
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Atta rigidez y aita precision LIS IS AL ST Serie LECYT]
Accionamiento por husillo a bolas/serie LEKFS

Seleccion del modelo

Serie LECSOI »p. 50 | serie LEKFS »p. 60

Procedimiento de seleccion

+ La grdfica de aceleracion/deceleracidn-carga de trabajo, momento dindmico admisibl, calculo orentafivo del factor de carga, precisidn/desplazamiento
de la mesa y momento estafico admisile son as mismas que el LECSC] Servomotor AC. Para més detalles consulta fa pagina 29 y siguientes.

Comprueba la carga
de trabajo-velocidad.

Ejemplo de seleccion

Verifica el
tiempo de ciclo.

Comprueba el
momento admisible.

Condiciones de [ eMasa de Ia pieza: 45 [kg] «Condic § e de [a bi ) o
f f asa de la pieza: onaiciones ae montaje ae la pieza: I [ [ [ 1 I
funcionamiento P g jedetap Paso 10: LEKFS4001V8B
*Velocidad: 300 [mm/s] w _ 60 T T
) 1 Paso 20: LEKFS40C1V8A
e Aceleracion/deceleracién: 3000 [mm/s?] S g 50 :
. T S 40 1 Paso 30:
eCarrera: 200 [mm] L N ] § b LEKFSA0IV8H
*Posicion de montaje: horizontal hacia arriba [k | = 30 I |
L ) © 1
§ =0 : |
, , ” : : S 10 t I
m Comprueba la carga de trabajo-velocidad. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 36) : I

Selecciona un modelo en funcién de la masa de la pieza y la velocidad consultando

el gréfico velocidad-carga de trabajo.

Ejemplo de seleccion) Se puede seleccionar provisionalmente el modelo
LEKFS40V8B-200 basandose en el gréfico mostrado a la derecha.

m Verifica el tiempo de ciclo.
Calcula el tiempo de ciclo usando el
siguiente método de calculo.

Tiempo de ciclo.
T puede obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

T=T1+T2+T3+T4ls]|

®T1: Tiempo de aceleraciény T3:
El tiempo de deceleracion se puede
obtener a partir de la siguiente ecuacion.

T1=Viatlsl] [T3=Va2[s]]

®T2: El tiempo a velocidad constante puede
obtenerse a partir de la siguiente ecuacion.

_L-05-V-(T1+T3)
- \Y;

T2

[s]

©T4: Tiempo de establecimiento varfa en funcién de las
condiciones tales como tipos de motor, carga y posicion
de los datos de paso. Por tanto, calcula el tiempo de
establecimiento en referencia al siguiente valor.

T4 =0.05 [s]

m Comprueba el momento admisible. <Grafico velocidad-carga de trabajo> (pagina 34)
<Momento dinamico admisible> (paginas 32, 33)

Ejemplo de calculo)
T1 a T4 pueden calcularse como sigue.

T1 = V/a1 = 300/3000 = 0.1 [s],
T3 = V/a2 = 300/3000 = 0.1 [s]

_L-05-V-(T1+T3)

T2
Vi
200 - 0.5 - 300 - (0.1 +0.1)
- 300
=0.57 [s]
T4 =0.05 [s]

El tiempo de ciclo se puede obtener
como sigue.

T=T1+T2+T3+T4
=0.1+0.57 + 0.1 + 0.05
=0.82 [s]

Comprueba que el momento que se aplica al actuador esta dentro del
rango admisible tanto para condiciones estaticas como dinamicas.

Mep

m
L3

[~

Basandonos en el resultado del calculo anterior, deberiamos seleccionar el modelo LEKFS40V8B-200.
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Seleccién del modelo Serie LE KF S

* La velocidad admisible esta restringida dependiendo de la carrera.
Selecciénala conforme a la «Velocidad de carrera admisible»

Gréfico Velocidad-Carga de trabajo/Condiciones requeridas para la resistencia regenerativa (Guia)  a continuacien.

LEKFS25/Accionamiento por husillo a bolas
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T 60 Paso 20: LEKFS3201V8A S a5 |__Paso 10: LEKFS4001V8B_| Paso 20: LEKFS32[ VA |
X X
= pd Pa. ] = | | |
5 50 aso 30: LEK- | 5 30 | |
T 0 FS4001V8H T 25 Area ?e re5|ste?c|a regenferatlvag
g S 2 Paso 30: LEKFS40[]V8H -
g 30 2 15 Al ~
20 Paso 10: LEK- —t—jres de resistencia s 10
g 10 FS40CVeB | —regenerativa g 5 bavd =
o o 4 A
00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600 00 200 400 600 800 1000 1200 1400 1600
Velocidad: V [mm/s] Velocidad: V [mm/s]

Area de resistencia regenerativa

# Si el actuador se usa en el area de resistencia regenerativa, descarga
«programa de seleccion de la capacidad del servoaccionamiento AC/
SigmaJunmaTamano+» del sitio web de SMC. A continuacion, calcula la
capacidad de resistencia regenerativa necesaria para preparar una
resistencia regenerativa externa apropiada.

La resistencia regenerativa debe suministrarla el cliente.

*

Velocidad de carrera admisible

Motores/Drivers aplicables

Modelo aplicable
RodEl Motor Servopack (driver de SMC)
SGDV-R90A11C)(LECYM2-V5)
LEKFS25L] | SGMJV-01A3A | gy RgoA21C(LECYU2-VS)
SGDV-1R6A110J(LECYM2-V7)
LEKFS320 | SGMJV-02A3A | gapy 1ReA210(LECYU2-VT)
SGDV-2R8A110J(LECYM2-V8)
LEKFSA400) | SGMJV-04A3A | ooy sRgA210I(LECYU2-VS)

[mm/s]
Modelo Servomotor Paso Carrera [mm]

AC  |Simbolo| [mm] [Hasta100]Hasta 200[Hasta 300]Hasta 400] Hasta 500 | Hasta 600 | Hasta 700 | Hasta 800 | Hasta 900 [Hasta 1000 | Hasta 1100 [ Hasta 1200

H 20 1500 1200 900 700 550 — — — —

100 W/ A 12 900 720 540 420 330 — — — —

LEKFS25 40 B 6 450 360 270 210 160 — — — —

(Velocidad de rotacidn del motor) (4500 rpm) (3650 rpm) | (2700 rpm) | (2100 rpm) | (1650 rpm) — — — —

H 24 1500 1200 930 750 610 510 — —

200 W/ A 16 1000 800 620 500 410 340 — —

LEKFS32 60 B 8 500 400 310 250 200 170 — —

(Velocidad de rotacidn del motor) (3750 rpm) (3000 rpm) | (2325 rpm) | (1875 rpm) | (1537 rpm) | (1275 rpm) — —

H 30 — 1500 1410 1140 930 780 500

400 W/ A 20 — 1000 940 760 620 520 440 380

LEKFS40 060 B 10 — 500 470 380 310 260 220 190
(Velocidad de rotacidn del motor)| — (3000 rpm) (2820 rpm) | (2280 rpm) | (1860 rpm) | (1560 rpm) | (1320 rpm) | (1140 rpm)

'\
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Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

2 Modelo sin vastago C

Serie LEKFS Lexrs1s, 25,32, 40

Forma de pedidoﬂ

LEKFS|3

UK

Para méas delalles consuha la

EA

-1300

-IR1)CD17T

H»M éééé 0

pégina 1

0Tamaﬁo 9 quicién de mon- eTipo de motor 0 Paso [mm]
16 tale del motor E Absoluto ba’[ery|ess Simbolo| LEKFS16 | LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40
25 — En linea (Motor paso a paso 24 VDC) H — 20 24 30
32 R Paralelo al lado A 10 12 16 20
40 derecho B 5 6 8 10

Paralelo al lado
L DI
izquierdo
9 Carrera*’
Tamafio Carrera
50 100 | 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200

16 [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — — — — — — —
25 [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — —
40 — — [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ]

@ Opcién de motor

0 Aplicacion de grasa (Banda de sellado)

Sin bloqueo

Con

Con bloqueo

N

Sin (especificacién de rodillo)

37

@ Tipo/Longitud del cable del actuador

Cable robético [m]
— Ninguno R8 82
R1 1.5 RA 10%2
R3 3 RB 15%2
R5 5 RC 20%2

Consulta las paginas 71 a 73 para los detectores magnéticos (se piden
por separado) y la pagina 70 para el montaje de detectores magnéticos.

SVC
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Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

9 Controlador

Sin controlador

cfl Con controlador
........................... ,. C D 1 7 T
- , b . S
Interfaz (Protocolo de comunlcaclon/Entrada/Sallda)l l - M Cgble I/O de conector gnchufable de comunicacién®
Nunberofaes Spei secficaon Montaje : Simbolo _ Tipo Interfaz aplicable
Simbolo Tipo Con subfuncidn 7 _| Montaje con tornillo — Sin accesorio - ——
Standard| ™7, 83 Rail DIN S | Conector enchufable de comunicacién de tipo recto | DeviceNet™ CC-
5 |Entradaparalela (\PN)| @ ':' Conector enchufaCbIe de cor/ngnicacién conderivaciénenT | Link Ver.1.10
6 |Entrada paralela (PNP)| @ Nimero de ejes, especificacion especial able /O (1.5 m) Entrada paralela (NPN)
E | EtherCAT ° ° - 3 Cable /0 (3 m) .
er ) Ntmero de L Cabie 10 Entrada paralela (PNP)
9 | EtherNet/IP™ ™) ™) Simbolo sjes Especificacion 5 able (5m)
P PRQFlNET L L 1 |Ejesimple| Estandar
D | DeviceNet® [ ] o Con subfuncién
L 10-Link [ o F |Eje simple STO
M CC-Link [ ]

x1 Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones
especiales que se fabrican bajo demanda.

#2 Pide los detectores magnéticos por separado. (Para obtener mas detalles
consulta el Catalogo Web.)

+3 El rail DIN no estd incluido. Debe pedirse de forma separada.

=4 Selecciona «—» para cualquiera que no sea DeviceNet™, CC-Link o entrada paralela.
Selecciona «—», «S» 0 «T» para DeviceNet™ o CC-Link.
Selecciona «—», «1», «3» 0 «5» para entrada paralela.

4 N
El actuador y el controlador se venden como un paquete.

A\Precaucion

[Productos conformes a CE]

La conformidad CEM ha sido comprobada combinando los actuadores
eléctricos de la serie LEKFS con los controladores de la serie JXC.

La conformidad electromagnética depende de la configuracion del panel de control
del cliente y de la relacién con otros equipos eléctricos y cableados. Por tanto, no
sera posible certificar la conformidad con la directiva CEM de los componentes de

Asegurate de que la combinacion del controlador y el actuador
es correcta. o
<Comprueba lo siguiente antes del uso>

(1) Comprueba la referencia en la etiqueta del actuador.

Este valor debe coincidir con el del controlador.

SMC que hayan sido incorporados en el equipo del cliente bajo condiciones reales
de funcionamiento. Como resultado, es necesario que el cliente compruebe la
conformidad final con la directiva CEM de la maquinaria y del equipo como un todo.

[Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador]
Si la serie JXC se va a usar en combinacién con el encoder absoluto bateryless, usa un contro-
lador de version V3.4 0 $3.4 o superior. Para obtener més detalles consulta el Catalogo Web. @

-

[Productos conformes a UL] - J
Los controladores de la serie JXC usados en combinacién con actuado-
res eléctricos disponen de certificacion UL.

% Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacion sobre
el uso de los productos.
Descargatelo a través de nuestro sitio web https://www.smc.eu

B Marca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.

DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.

EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

Modelo Modelo de Modelo de entrada | Modelo de Modelo deentrada | Modelo de Modelo de entrada | Modelo de Modelo de Modelo de entrada | Modelo de
programable |entrada directa EtherCAT |entrada diectaEtherNet! | entrada directa PROFINET | entrada entrada directa [0-Link  [entrada directa
directa con subfuncion | directa IP™ con subfuncion | directa consubfuncion | directa directa con subfuncion | CC-Link
EtherCAT STO EtherNet/IP™ | §T0 PROFINET 10 DeviceNet™ |10-Link STO
Tipo '
] |
- /] ﬂ 4 g
. JXC51
Serie JXC61 JXCE1 JXCEF | JXCo91 JXCOF | JXCP1 JXCPF | JXCD1 JXCLA1 JXCLF | JXCMA1
Caracteris- /O en Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada | Entradadirecta | Entrada Entrada | Entradadirecta | Entrada
ti aralelo directa | EtherCAT con directa EtherNetlP™con | directa | PROFINET con directa directa 10-Link con directa
[Cas P EtherCAT | subfuncion STO | EtherNet/IP™ | subfuncién STO | PROFINET | subfuncién STO | DeviceNet™ |  10O-Link | subfuncion STO| CC-Link
Motor compatible Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)
Nimero méx. de 64 puntos
datos de paso p
Tension de alimentacion 24 VDC
38
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Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Especificaciones
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)
Modelo LEKFS16 LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Carrera [mm] 50 a 500 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
. 1 Horizontal 14 15 12 25 30 20 45 50 25 55 65
Carga de trabajo [kg] Vertical 2 4 05 | 75 15 4 10 20 2 2 23
Hasta 400 | 102700 |5a 360 |20a1100 | 12a750 | 6 a 400 | 2421200 | 162800 | 8 @ 400 | 3021200 | 20 a 850 | 10 a 300
4012500 | 10a600|5a 300 |20a1100 | 12a750 | 6 a 400 | 2421200 | 162800 | 8 a 400 | 3021200 | 20 a 850 | 10 a 300
501 a 600 — — 20a1100 | 122750 | 6 @ 400 | 2421200 | 16 2800 | 8 a 400 | 30a 1200 | 20 a 850 | 10 a 300
Rango de 601 a 700 — — |20a630|12a420 |6a230|24a930|16a620 |8 a 310 |30a1200 | 20 a 850 | 10 a 300
En linea carrera 701 a 800 — — |20a550|12a330|6a180|24a750|16a500|8a250|30a1140 | 20a 760 | 10 a 300
801 a 900 — — — — — 242610 | 162410 |8 a200|30a930|20a620 | 10 a 300
901 a 1000 — — — — — | 24a500|16a340|8a170|30a780|20a520 | 10 a 250
é 1001 a 1100 — — — — — — — — | 30a660|20a440 | 10220
& Velocidad*’ 1101 a 1200 — — — — — — — — 30a570|20a380 | 10a 190
§ [mm/s] Hasta 400 | 102700 |5a360|20a900|12a600| 6a300 |24a800|16a650 |8 a325|30a750|20ab550 | 10a300
° 401 a500 (10a600|5a300|20a900|12a600| 6a300 |24a800 |16a650 | 8 a 325 |30a 750 | 20 a 550 | 10 a 300
: 501 a 600 — — 202900 | 12a540 | 62270 |24a800|16a650 | 8 a 325 | 30a 750 | 20 a 550 | 10 a 300
§ Rando de 601 a 700 — — |20a630|12a420 | 62230 [24a800 |16a620 |8a310|30a750|20a550 | 10 a 300
g Paralelo car?’era 701 a 800 — — 20a550|12a330| 6a180 |24a750 | 162500 | 8 a 250 | 30 a 750 | 20 a 550 | 10 a 300
Q9 801 a 900 — — — — — 242610 | 16a410 | 82200 [ 30a 750 | 20 a 550 | 10 a 300
§ 901 a 1000 — — — — — | 24a500|16a340|8a170|30a750 | 20a520 | 10 a 250
8 1001 a 1100 — — — — — — — — 30a660|20a440 | 10a220
1101 a 1200 — — — — — — — — |30a570|20a380|10a190
Max. aceleracion/deceleraciéon [mm/s?] 3000
Repetibilidad de posicionado [mm] +0.01 (Paso H: +0.02)
Pérdida de movimiento [mm]*? 0.05 0 menos
Paso de husillo [mm] 10 [ 5 [ 20 [ 12 ] 6 [ 24 | 16 [ 8 [ 3 [ 20 | 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s?]*3 50/20
Tipo de actuador Husillo a bolas (LEKFS[J), Husillo a bolas + Correa (LEKFSLCIR/L)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 0 menos (sin condensacion)
¢ | Tamaio del motor 028 042 [ 56.4
§ 8 Modelo de motor Motor paso a paso 24 VDC
E £| Encoder Absoluto bateryless
'i’g_% Tensiéon nominal [V] 24VDC =10 %
i Energia [W]** *6 Max. energia 51 [ Max. energia 57 [ Max. energia 123 [ Max. energia 141
£ Z[Tipo*® Blogueo de funcionamiento no magnetizante
2 S| Fuerza de sujecion [N] 29 [ 59 47 | 78 [ 157 72 [ 118 [ 216 75 [ 113 [ 245
E g Consumo de potencia [W]*® 2.9 5 5 5
5 =| Tension nominal [V] 24VDC =10 %

*
'y

La velocidad cambia en funcién de la carga de trabajo. Consulta el «Grafico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en las paginas 22 y 23.

Ademas, si la longitud del cable supera 5 m, disminuira en hasta un 10 % por cada 5 m.

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco.

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccion paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)
Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al
husillo. (La prueba se realiz6 con el actuador en el estado inicial.)

#4 El consumo instantaneo de energia maximo (incluyendo el controlador). Este valor se puede usar para seleccionar la fuente de alimentacion.

=5 Con bloqueo Unicamente.

%6 Para un actuador con bloqueo, afiade el consumo de energia para el bloqueo.

% %
W N

Peso
Serie LEKFS16
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 [ 400 450 500
Peso del producto [kg] 0.9 1.0 1.1 1.2 1.3 1.4 1.5 [ 1.5 1.6 1.7
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.12
Serie LEKFS25
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
Peso del producto [kg] 1.7 1.8 1.9 2.1 2.3 2.4 2.5 2.6 2.8 2.9 3.2 3.5 3.8
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.26
Serie LEKFS32
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000
Peso del producto [kg] 3.2 3.4 3.6 3.8 4.1 4.3 4.5 4.7 4.9 5.1 5.6 6.0 6.4 6.9 7.3
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
Serie LEKFS40
Carrera [mm] 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
Peso del producto [kg] 5.5 5.8 6.1 6.4 6.7 7.0 7.3 7.6 8.2 8.8 9.4 10.0 | 106 | 11.2 | 11.8
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.53
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Diseio: Motor en linea

Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

A TS

®

10

E oto \9 / i
S ® o 6]
A—i
-l
o 1 Bl
E" , ==L —o e | /
T\ T h
] [ I__"[
17
Lista de componentes
N.© Descripcion Material Nota N.© Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 15 |Casquillo de goma NBR
2 |Rail guia — 16 |Tope de banda Acero inoxidable
3 | Conjunto de husillo a bolas — 17 |Banda de sellado antipolvo | Acero inoxidable
4 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 18 |Iman de sellado —
5 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 19 |Rodamiento — Carrera 300 mm 0 més
6 | Soporte de banda de sellado Resina sintética 20 |Rodamiento —
7 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 21 |Iman —
8 |Carcasa B Aluminio fundido Revestimiento 22 | Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
9 |Tope de cojinete Aleacién de aluminio .
P - ) -~ — — Lista de repuestos/Envase de grasa
10 | Montaje del motor Aleacion de aluminio| Revestimiento -
- Parte aplicada Ref.
11 | Acoplamiento — Husillo a bolas
12 |Cubierta del motor Aleacién de aluminio|  Anodizado Rail guia
- - — — : - GR-S-010 (10 g)
13 | Cubierta final Aleacion de aluminio|  Anodizado Banda de sellado antipolvo GR-5-020 (20 g)
14 |Motor — (Si se selecciona «Sin» para la aplicacion de grasa,

O

la grasa se aplica Unicamente en el lado posterior.)

40



Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Diseno: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS16
Con bloqueo
’ D-D N
‘ -/
e o e o [o
® 0 o MB I ) ]
= { £
. — Lt
L \\ \\
= )
17
A-A B-B
Q@
\\
® ® b = b
e
Q‘iﬁ /L
= : ." o{: I ' 0®o0 o\
1 v , ] ,
. Tl )\ T
O =2/ 00° | A1 | |\
7/
@ &
Lista de componentes
N.2 Descripcion Material Nota N.° Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 22 |Banda de sellado antipolvo Acero inoxidable
2 |Rail guia — 23 |Iman de sellado —
3 | Conjunto de husillo a bolas — 24 |Rodamiento — Carrera 300 mm o mas
4 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 25 |Rodamiento —
5 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 26 |Iman —
6 |Soporte de banda de sellado | Resina sintética 27 |Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
7 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 28 | Limina de disipacion de calor | LEKFS16 —
8 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento .
9 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio Lista de repuestos/Correa
10 |Placa de retorno Aleacién de aluminio | Revestimiento/Anodizado N2 Tamaiio Ref.
11 |Polea Aleacién de aluminio 16 LE-D-6-5
12 |Polea Aleacion de aluminio 13 25 LE-D-6-2
14 |Placa de cubierta Aleacién de aluminio Anodizado 32 LE-D-6-3
15 | Espaciador de mesa |LEKFS32 Aleacion de aluminio | Anodizado (LEFS32 Gnicamente) 40 LE-D-6-4
16 |Motor — .
17 Cubierta del |LEKFS16 | Aleacion de aluminio Anodizado Lista de repuesto§/Envase de grasa
motor LEKFS25/32/40| Resina sintética Parte aplicada Ref.
18 | Cuberadelmotorconblogueo | LEKFS25/32/40 | Aleacion de aluminio Anodizado Husillo a bolas
19 |Cubiertafinal | LEKFS16 | Aleacion de aluminio|  Anodizado Rail guia GR-5-010 (10 g)
20 |Casquillo de goma | LEKFS16 NBR _ Banda de sellado antipolvo GR-S-020 (20 g)
21 |Tope de banda Acero inoxidable (Sise selecmom <<’S|_n» para la aplicacién de grasa,
la grasa se aplica Uinicamente en el lado posterior.)
41
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Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea
LEKFS16E

D x 100 (= E) F nx@35

- / 3 H9 ("3°%°) prof. 35

< - Z _ -
© IR}
™ 8[|\ 3 Ho (9925 =
prof. 3*5
@ 3H9 (+0.025)
prof. 3*5
G H 8
L (2.4)
) - Ranura para detector
7 37 decorrido de la mesa)*2 . _ 37 117.5 Long. de cable = 250
: 37, _ A (Recorri la mesa) ( ) 9 (1 ranura por lado)
(41) [39]*4 Carrera 39 [(41)]*4 T B4
* . ; . 2 65
(4) [2+ [Origen]*4  [Origenl*37_| 2 [(4)] & 276
Y e g =
@
Y 1 H A
‘ = = Cable del motor ? ”* ’
* 1
al o \©@3Ho) 2x05) P
o] < (8]
(72) 5.5
50 . M4 x 0.7
@3 HO (*092%) oot 3 o1 prof. de rosca 7
©Yohvlo )ProLs )
~" (terminal FG)
Superficie de referencia de montaje 4 XM4x 0.7 12
del cuerpo (rango de dimensién B)*1  prof. de rosca 6.4
Y ¥
B E 4 B f -
R iy | ¥
7 4 5 ol
@ +0.025
3 HI (g7°) prof. 3
Opcion de motor: Con bloqueo
161.5 (2.4) <
 long. de cable = 250, []
|
T 65
Cable de blogueo (9 3.5) 'u‘):
Cable del motor (2 x @ 5) I

«1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las
demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3 Posicion tras el retorno al origen

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen

=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.

Dimensiones [mm]
L
Ll Sin bloqueo |Con bloqueo A B n D E F G H
LEKFS16E1-500] 254.5 298.5 56 130 15 25
LEKFS16EC-10001 | 304.5 348.5 106 180 4 — — 80

LEKFS16E-15000 354.5 398.5 156 230
LEKFS16EL-2000] | 4045 | 4485 | 206 | 280
LEKFS16EL-2500] | 4545 | 4985 | 256 | 330
LEKFST6EC-3000 | 5045 | 5485 | 806 | 880 | o | = | =00 | “0 | neo | 0
LEKFS16EC-3500] | 5545 | 5985 | 356 | 430

LEKFS16EL-4000] | 6045 | 6485 | 406 | 480
LEKFS16EL-4500] | 6545 | 6985 | 456 | 530 | '° | 4 | 400 380
LEKFS16EL-5000] | 7045 | 7485 | 506 | 580 | 12 | 5 | 500 480

2 SVC 42
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S

erie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea
LEKFS25E B 10
D x 120 (= E) F
120 3H9 (*3°%) prof. 3*5
nx@4.5
Yol 8 3H9 (+8.025) prof. 35 O 3H9 (+8.025) pI'Of. 35 / <
G H
L Long. de cable ~ 250
10 (52) A (Recorrido de la mesa)*2 52 (115.5) 65
(56) [541* Carrera 54 [(56)]*4
[Origen]*4 [Origen]*3 %
(@) 21 2[4 .
— ._E,
Cable del motor

249 2x05)

Superficie de referencig de antaji 1 4%xM5x0.8 45 O 3H9 (+g-025) prof. 3
del cuerpo (rango de dimensién B) prof. de rosca 8.5 25 —
Mé = H
ST 3 0.02
||_3H9 (0*)prof. 3

#1

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del

Ranura para detector
(1 ranura por lado)

58
38

L

0
~
7]

0
© <
Q

M4 x 0.7
prof. de rosca 8
(terminal FG)

6

Opcién de motor: Con bloqueo

(160.5)

Long. de cable ~ 250

cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o 65
mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia
de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir Z I
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una
holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas,
instalaciones, etc.
2 La dis,tancia por la que se pu_ede mover la mesa cuando \{uelvg al origen. Cable del motor (2 x @ 5)
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las
demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. Cable de blogueo (@ 3.5)
#3 Posicion tras el retorno al origen
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen
=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del lado
del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.
Dimensiones [mm]
Modelo — A| B |n|D|E|F| G| H
in blogueo | Con blogueo
LEKFS25E1-500] 285.5 330.5 56 160 20 30
LEKFS25EC-100] | 335.5 380.5 106 210 4 — — 100
LEKFS25E-1500] | 385.5 430.5 156 260
LEKFS25E-2000] | 435.5 480.5 206 310 6 5 240 290
LEKFS25E-25001 | 485.5 530.5 256 360
LEKFS25E-300C] | 535.5 580.5 306 410
LEKFS25E1-35000 | 585.5 630.5 356 460 8 3 360 35 340 45
LEKFS25E-4000] | 635.5 680.5 406 510
LEKFS25E-4500] | 685.5 730.5 456 560 10 4 480 460
LEKFS25E-500C] | 735.5 780.5 506 610
LEKFS25EJ-600] | 835.5 880.5 606 710 12 5 600 580
LEKFS25EC-7000] | 935.5 980.5 706 810 14 6 720 700
LEKFS25E1-800] | 1035.5 | 1080.5 | 806 910 16 7 840 820
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Dimensiones: Motor en linea

Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

LEKFS32E B
D x 150 (= E) 15| 15
150 5H9 (*5:%%) prof. 5+6
nxg5.5
o i - - o o o
©
0 10 \ 5H9 (+g.030) @ 5H9 (+g.030)/ ©
prof. 56 G  prof. 56 25
L Long. de cable ~ 250
(62) A (Recorrido de la mesa)*2 62 (142) (2.4)
10 | | (66) [64]* Carrera 64 [(66)]** 65 | 70
L@ e 1 ()i 8 28
[Origen]*4 [Origen]*
L i S TR B fi i 0 i il .
~
il} Cable del motor gL #J =
Ranura para detector5 of o (@x@5) ¥ '
(1 ranura por lado) € 7.5
(122) M4 x0.7
@ 5H9 (*3°)prof. 5 70 prof. de rosca 8
1 (terminal FG)
Superficie de referencia de montaje 4 x M6 x 1
del cuerpo (rango de dimension B)*1 prof. de rosca 9.5 2]
\ i i -7‘ ) :rr
3 0
©1].5H9 (5% prof. 5
Opcion de motor: Con bloqueo
«1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje P q
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en Long. de cable ~ 250
3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) (194) 9 -
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de N 65
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden U
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de dispo- [
ner de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las 3 n
piezas, instalaciones, etc. =
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al
origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa
interfiera con las demas piezas o con los accesorios colocados 15
alrededor de la mesa. Cable de bloqueo (@ 3.5) Cable del motor (2 x @ 5)
«3 Posicion tras el retorno al origen
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen
«5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los
detectores magnéticos. Pidelo por separado
#6 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del
lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa. . .
Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin blogueo | Con blogueo . = n v E G
LEKFS32E-500] 332 384 56 180
LEKFS32E[1-100C] 382 434 106 230 4 — — 130
LEKFS32E1-1500] 432 484 156 280
LEKFS32E1-2000] 482 534 206 330
LEKFS32E[1-3200] 532 584 256 380 6 2 300 280
LEKFS32E[-3000] 582 634 306 430
LEKFS32E[]-3500] 632 684 356 480
LEKFS32E[1-400C] 682 734 406 530 8 3 450 430
LEKFS32E1-4500] 732 784 456 580
LEKFS32EC-5000] 782 834 506 630
LEKFS32E-6000] | 882 | 934 | 606 | 730 | '© | 4 | 600 | 580
LEKFS32E-7000C] 982 | 1034 | 706 830 12 5) 750 730
LEKFS32E1-8000] 1082 | 1134 | 806 930 14 6 900 880
LEKFS32E[1-900C] 1182 | 1234 | 906 1030
LEKFS32E1-100001 | 1282 | 1334 | 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030
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Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS40E
B
D x 150 (= E) 60
150 6H9 (*3°%) prof. 66
nxJ6.6
N
I e e e -«jt——-—laae@
~
~I
~ uﬁGHQ (+8.030) @ 6H9 (+g.030) /
rof. 6*6 rof. 66
p p 70
L Long. de cable ~ 250
13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 86 (165) (3.1)
(90) [88]** Carrera 88 [(90)]*4 65 90
@) [21* || ~\[Origen]*4 [Origen]:3”] 2 [(4)]** é 61
i — ap— i 1
F © | Z'g
- Cable del motor c ﬁ! o
el 2x05 M4 x 0.7
Ranura para detector™ @l ¢ ( ) prof. de rosca 8
(1 ranura por lado) (terminal FG)
(170)
106
Superficie de referencia de montaje 4x fM d8 x1.25 13 60
del cuerpo (rango de dimension B)*! prot. de rosca 1 J 6H9 (*8'030) prof. 7
30
N\ T s
- - - J— | 5}
ﬁ = = = 1
| -
L EAEEEI
[C) [C) {
<
~ S 6Ho (1999 prof. 7
#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de Opcidn de motor: Con bloqueo
montaje del cuerpo, fija Ia’altura de la superficie opuesta o (214) Long. de cable ~ 250
del pasador en 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm) <
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano g 3.1) 65
de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) Y
pueden sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. —L_1
Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o méas para |
evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc. o
+2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando 15 o
vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada
sobre la mesa interfiera con las demés piezas o con los
accesorios colocados alrededor de la mesa. Cable del motor (2 x @ 5) Cable de blogueo (@ 3.5)
+3 Posicion tras el retorno al origen
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen
#5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar
los detectores magnéticos. Pidelo por separado
+6 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa . .
el pin del lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa. Dimensiones [mm]
L
MEEE Sin blogueo | Con blogueo A B D E G
LEKFS40EC-1500] 506 555 156 328 — — 130
LEKFS40E[-200C] 556 605 206 378
LEKFS40E1-2500] 606 655 256 428 6 2 300 280
LEKFS40E-3000] 656 705 306 478
LEKFS40EC-3500] 706 755 356 528
LEKFS40E-4000] 756 805 406 578 8 3 450 430
LEKFS40E[1-4500] 806 855 456 628
LEKFS40E1-500C] 856 905 506 678 10 4 600 580
LEKFS40E]-600C] 956 1005 | 606 778
LEKFS40EC-700C] 1056 | 1105 | 706 878 12 5 750 730
LEKFS40E1-800C] 1156 | 1205 | 806 978 14 6 900 880
LEKFS40E[-900C] 1256 | 1305 | 906 1078
LEKFS40E[1-1000C1 | 1356 | 1405 | 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS40EJ-1100C] | 1456 | 1505 | 1106 | 1278
LEKFS40EC-12000 | 1556 | 1605 | 1206 | 1378 | '© | & | 1200 | 1180
45
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Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS16RE -
Opcién de motor: Con bloqueo
Cable de bloqueo (@ 3.5)
B Cable del motor (2x @ 5)
D x 100 (= E1)00 F 3 Ho (9925 0 29
T prof. 3+5 9 141 (2.4)
— < 3| &) -8 125
< - - - - B |
@ ¥ }
™ 8 l “ " @3 H9 (+8.025 = ong. de cable = 250
rof. 3*5
3 H9(+8.025) p - -
prof. 35
G H 8
L R detect
7| 37) A (Recorrido de la mesa)*2 37 (29.5) (ﬁ;:}rjge:)r:r I:dic) or
(41) [39]*4 Carrera 39 [(41)]*4
(4) [2]* Origen]*4 [Origen]*3 2[4
i (@ 3H9)
ol v
(o2
o <
Long. de cable ~ 250 o1l de 105ca 7
Cable del motor (2.4) 9 (2.4) (terminal FG)
(2 xd 5) 65 80
Superfcie de referencia de montaje I Posicién de montaj_e de_l motor: Pos;’clor; clie n:clmtaje del n':otor:
del cuerpo (rango de dimensin BY*! @ 3 Ho (*$%2%)prof. 3 = Paralelo al lado izquierdo aralelo al lado derecho
—-x - w0 95.7 95.7
_#‘ #‘I _;éﬂrz_ o = . ‘ -
I— ' H S8 ‘ ‘ I
4XM4x0.7 <o l& ¥ o lpertwe——" ¥}
2 12
prof. de rosca 6.4 @

3 H9 (*5°%) prof. 3

24
50
(72)

x1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir ligeramen-
te con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las
demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

#3 Posicion tras el retorno al origen

#4 [ ] cuando se ha modificado la direccién de retorno al origen

=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa.

Dimensiones [mm]
Modelo L A B n D E F G H

LEKFS16[JE[]-50] | 166.5 | 56 | 130 15 25

LEKFS16[JE[-100[]| 2165 | 106 | 180 | 4 | — | — 80

LEKFS16JE[1-150(1] 266.5 | 156 | 230
LEKFS16]E[]-2000]| 3165 | 206 | 280
LEKFS16[]E[1-2500] 366.5 | 256 | 330
LEKFS160EL-30001[ 4165 | 306 | 380 | o | o | 00 | 40 | 5go | 50
LEKFS16(]E[1-350(1] 466.5 | 356 | 430

LEKFS16[JE[]-400(]| 516.5 | 406 | 480
LEKFS16JEL1-450C] 566.5 | 456 | 530 | © | 4 | 400 380
LEKFS16L]EL1-5000]| 6165 | 506 | 580 | 12 | 5 | 500 480
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Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS25RE Opcién de motor: Con bloqueo
B 10
D x 120 (=E) F
120 3H9 (0% Cable de blo- © 8
prof. 3*5 queo (@ 3.5) © u
nx045 Long. de cable =~ 250 ; %
- 8 o
[oe) _ _ _ _ _ ©
< (125.5) (24) o
(109) R S
o) §l 3H9 (+g.025) @ 3H9 (+g.025 — = —
prof. 3+ prof. 35 = B 2
G H g i Cable del motor
| | 2x09)
=
10| (52 A (Recorrido de la mesa)*2 52 405
(56) [54]* Carrera 54 [(56)]*4 58
(4) [21* 2[4 25 46
[Origen]*4 . [Origen]* (7.5, .(46)
[ i == —J
[«)
G| g||fo
% 2
°°T M4 x 0.7
~ prof. de rosca 7 Ranura para detector
pg  (terminal FG) (1 ranura por lado)
8| [
Cable del motor B
(2x@5) 8
+0.025, i
- . . @ 3H9 (‘o ") prof. 3 (68.5) (85) (2.4) g
Superficie de referencia de montaje 4xM5x0.8 =
del cuerpo (rango de dimensidn B prof. de rosca 8.5 = Posicién de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
> — Paralelo al lado izquierdo Right sidet parallel
- - - h 9
e 106 106
«©
s
® ‘ [] [] ‘ ®
5| ¢| B ‘ ‘ By
225 . | o . l .
3H9 (+g.025)
prof. 3
#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia
de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta
o del pasador en 3 mm o mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del ) )
plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de Dimensiones [mm]
dimensién B) pueden sobresalir ligeramente con respecto a Modelo L A B n D E F G H
dichf) plano. A_seg_t]rate de di§poner de una holgurade 1 mm | EKFS2500E-5000 2105 56 160 20 30
%g:lzgirnizv:?cr interferencias con las piezas, LEKFS250EC-1000] | 260.5 | 106 | 210 4 — — 100
*2I La distielncia,por.la que se puede mover la mesa cuando tgﬁigggmgl};ggm 310.5 ;56 2?0
vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada LIEC- Ll | 3605 06 | 310 6 2 240 220
sobre la mesa interfiera con las demas piezas o con los LEKFS2500EC-25000 | 4105 | 256 | 360
accesorios colocados alrededor de la mesa. LEKFS2501E[1-300C0 | 460.5 | 306 | 410
%3 Posicion tras el retorno al origen LEKFS250JE[1-35000 | 510.5 | 356 | 460 | 8 3 360 35 340 45
x4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen  LEKFS25CE[1-4000] | 560.5 | 406 | 510
=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa LEKFS250E[]-450C] | 610.5 | 456 560
el pin del lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa. LEKFS251E-5000] | 6605 | 506 | 610 10| 4 | 480 460
y E::Z gfii’j;é‘l’g ‘f‘afaelztlf‘;fIzgz"f;g;‘egﬁom°”taje del motor LEKFS250E-600C] | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580
' LEKFS25C1EC-700C] | 860.5 | 706 | 810 | 14 6 720 700
LEKFS2501E-800] | 960.5 | 806 | 910 | 16 7 840 820
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Modelo sin vastago Serie LEKFS
Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS32RE Opcién de motor: Con bloqueo
20
B 15 o
< m
D x 150 (= E) 15 S [l
150 5H9 (5°%) )
nx@5.5 prof. 5+6 Cable de blo- o
A queo (@3.5) \ 8 <
© Long. de cable ~ 250 ®
2 - - - o B == o §
© [}
(137) (2.4) :a
© 10 5HO (0%%°) @ 5H9 (5 - (116.5) i 5
prof. 5+6 prof. 5+6 — ! —
3 Z — )
G 25 - 2
Cable del motor
o®o0 o —
(2x@5)
© 0O
L
10 (62) A (Recorrido de la mesa)*2 62 55
(66) [64]** Carrera 64 [(66)]**
(@) [21* 2[4 70
) 3 Separador
[Crigen] [Origen] e la mesa ®5), (59.9) | 48
© rd
=t v i 5
3 : 30
[ | % §E . o L
[}
Ranura para detector*3 @f ol & M4 x0.7 m_T
(1 ranura por lado) S 3 prof. de rosca 8 ©
(terminal FG) 7.5
064 @ 6.4 (4 ubicaciones)
5H9 M6 (4 ubicaciones) 124
® Posicién de montaje del motor:
. ‘ CE = Cable del motor = Paralelo al lado izquierdo
. —— & 10 D 1325
el o 2x@5) © £ -
c-C 6| @ 5H9 (%) prof. 8 785 (94) 24 = = —
s (prof. de avellanado 3) (73.5) 3 ol o %
uperficie de referencia de montaje - = ©| © i
e 4 x M6 x 1 prof. de rosca 15.2 1 & | o
del cuerpo (rango de dimension B) (prof. de avellanado 3) 7 o ] ‘
\.‘ - - L- - — < Posicién de montaje del motor:
fﬁ s O Paralelo al lado derecho
g ; ; 7 - 3 1325
A ;
1] ® 0
3l c C |sHo (™) prof. 8 % ol o
(prof. de avellanado 3) ‘ ©| ©
21 — *
42
70
(122)
+1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm . .
0 més. (Altura recomendada: 5 mm) Dimensiones [mm]
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de Modelo L A B n D E G
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden LEKFS32E[1-50C] 245 56 180
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de LEKFS32CE[1-100C] 295 106 230 4 — — 130
disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con LEKFS32E[1-150C] 345 156 280
las piezas, instalaciones, etc. LEKFS320E[1-2000] 395 | 206 | 330
«2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. LEKFS320E1-250] 445 256 380 6 2 300 280
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con LEKFS32E[-3000] 495 | 306 | 430
las deméas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. LEKFS320E-3500] 545 | 356 | 480
*3 Posicion tras el retorno al origen. LEKFS3200EC-4000 | 595 | 406 | 530 | 8 | 3 | 450 | 430
#4 []cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen. LEKFS320JEL -4500] 645 456 580
=5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los LEKFS32JEL1-5000] 695 506 630
detectores magnéticos. Pidelo por separado LEKFS3200E-6000] 795 606 730 10 4 600 580
=6 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del LEKFS3200EC-7000] 895 706 830 2 5 750 730
lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa. LEKFS32JEL-8000) 995 806 930
#7 Cuando se retira el separador de la mesa LEKFS32DED-900E| 17095 | 906 | 1030 14 6 900 880
« Esta ilustracion muestra la posicién de montaje del motor para el modelo LEKFS32LE '1 000 1195 | 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030
paralelo al lado derecho. LEC- O
48
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Serie LEKFS

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS40RE Opcién de motor: Con bloqueo
B 20 0
D x 150 (= E) 60 15 %i
150 =i
nx926.6 6H9 (*3°%) prof. 66 %
@
Long. de cable ~ 250 8
'\% —  \8|{J o
(o) - - - - - - - ©
~ = .
(138.5) (< 1845) (2.4) g
/a \D —
~ 11 6H9 (+8.030) O 6H9 (+g.030/ _ = g
prof. 6*6 prof. 6+6 - ]
= = S o o n Cable del motor
G 70 E (2x@5)
= ® o0 o 2
L
13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 86 62.4
(90) [88]*4 Carrera 88 [(90)]*4 90
(4) [21* 2 (4]
X [Origen]4 [Origen]* 8.5), __ (60) 61
£ 3 C 3 T ‘ 1
| 5 gi @ ° o]
< : <
| AT g &
Ranura para detector*d of @ M4 x 0.7 ol |
(1 ranura por lado) a prof. de rosca 8 8
(terminal FG)
24 — -
ﬁ Posicién de montaje del motor:
= Paralelo al lado izquierdo
B 153
' 24) = i
0 6H (3% prof.7  (95.5) § e 2 g . ° | °
Superficie de referencia de montaje 4xM8x1.25 v AN — YRS % ‘
. .y ﬂ . _ —3
del cuerpo (rango de dimension B) prof. de rosca 13 g’ ® Lo
‘ — = = e . Posicion de montaje del motor:
q 2l . 2 Paralelo al lado derecho
- - - - - Q 153
®) @
Q Q ﬂ ® ®
N ~l 6H9 (*3%°) prof. 7 %8 3
30 ® ®
60
106
(170)
#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm Dimensiones [mm]
0 més. (Altura recomendada: 5 mm) Modelo L A B n D E G
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referen- LEKFS400EC-1500] 403.4 156 328 4 — 150 130
cia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir LEKFS40E[1-2000] 453.4 206 378
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una LEKFS40E0-2500] 503.4 256 428 6 2 300 280
ir;]c)slngi;iigﬁ ;Srr;r:l 0 mas para evitar interferencias con las piezas, LEKFS40E-3000] 553.4 306 478
o LEKFS400E1-3500] 603.4 356 528
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. LEKFg 4gDED-2ggD 653.4 206 578 8 3 450 430
Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con LEKFS4000EC-4500] 703'4 456 628
las demés piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa. 5 -
«3 Posicion tras el retorno al origen tEﬁEg:gDED gggm gggj 282 s;g 10 4 600 580
#4 [ ] cuando se ha modificado la direccion de retorno al origen. LEKFS4 DED'7 L d
=5 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los O0CEC-7000] 953.4 706 878 12 5 750 730
detectores magnéticos. Pidelo por separado LEKFSA40CIEC-8000] 10534 | 806 978 14 | 6 900 880
LEKFS40C1EC1-900C] 1153.4 | 906 1078
=6 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior, usa el pin del = 2
lado del cuerpo o el pin del lado de la carcasa. LEKFS40CJEC-10000] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 7 | 1050 | 1030
= Esta ilustracion muestra la posicion de montaje del motor para el modelo LEKFS400EC-11000 | 1353.4 | 1106 | 1278 18 8 1200 | 1180
para|e|o al lado derecho. LEKFS40DED'1 200[] 1453.4 1206 1378
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Servomotor AC

Modelo sin véstago_

Accionamiento por husillo a bolas
Serie LEKFS Lexrs2s5, 32, 40

serie LECY[] »p. 60

Serle LECSU]

Forma de pedido

LEKFS[3

200

6666 ééé ééebch

0 Tamaiio e Posicion de e Paso [mm] e Carrera [mm] @ Opcién de motor
montaje del motor b [ LEKFS25] LEKFS32] LEKFS40 50 50 [— T Sinopciones |
32 = En linea H 20 24 30 a a [ B | Conblogueo |
40 R | Paralelo al lado derecho A 12 16 20 1200 1200
L | Paralelo al lado izquierdo B 6 8 10 # Para mas informacion, consulta la tabla
de carreras aplicables a continuacion.
eTipo de motor 0 Aplicacion de grasa @Tipo de driver
.. : : (Banda de sellado) Drivers Tension de Tamario
Simbo Tipo calfes o : @ . RALEL [ — ] Con compatibles | alimentacién[V] | 25 | 32 | 40
lo [W] | Tamafio | Tipo de driver | cOmpatibles - i : P
57 | Servomotor AG | 100 | 25 | A1/A2 |LECSATIST| NI Sin(especiicacion de rodilo) | o L,fg‘sif;vgm 190 3 120 : : ®
- a —
S| ) 0TI AR LGS @Tipo do cable sl csies i 8 e Te
B2 |LECSB2-T5 — Sin cable B2 | {Econo Tl s00asi0 @ e e
T6+2 100 | 25 C2 |LECSC2-T5 S Cable estandar LECSC2-S0] o o @
32 |LECSS2-T5 R Cable robdtico (cable flexible) Cc2 LECSCo-T) 200 a 230 o o o
Servomotor AC B2 LECSB2-T7 #1 Se incluyen un cable de motor y un cable de LECSS2-S00| 2002230 | @ | @ | @
T7 (Encoder 200 | 32 C2 LECSC2-T7 encoder con el producto. (También se S2 LECSS2T] | 2002240 @ | @ | @
absoluto) S2 LECSS2-T7 incluye un cable de bloqueo si se selecciona
B2 LECSB2T8 la opcién de motor «B: Con bloqueo».) * Cuando se selecciona el tipo de driver, se incluye un
T8 400 | 40 C> [LECSCo-Ts| *2 Ladireccion de entrada del cable esténdar es cable. Selecciona el modelo de cable y su longitud.
- «(B) Lado del contraeje». En los modelos de Ejemplo) S2S2: Cable estapdar (2 m) + Driver (LECSS2)
S2  |LECSS2-T8 motor paralelo del lado izquierdo/derecho del S2: Cable estandar (2 m)

#1 Para el motor de tipo S2, el sufijo de la ref. del driver compatible

es S1.
«2 Para el motor de tipo T6, la ref. del

driver compatible es LECS[J2-T5.

accionamiento por husillo a bolas, la direccién

de entrada del cable es «(A)

Lado del eje».

(Para méas informacion, consulta la pag. 111.)

© Longitud del cable* [m]

—: Sin cable ni driver

@® Longitud del cable /0 [m]*

— Sin cable — Sin cable
2 2 H Sin cable (sélo conector)
Guia de soporte/Serie LEFG = 2, 5 5 1 1.5
La guia de soporte esta disefiada b A 10 #1 Cuando se selecciona «—: Sin driver» para el tipo
para soportar piezas con un impor- & #1 La longitud del cable del encoder, el cable de driver, solo se puede seleccionar «—: Sin ca-
tante voladizo (Catalogo Web) o del motor y el cable de bloqueo es la misma. ble». Consulta la pagina 112 si se requiere un ca-
ble /0. (Las opciones se muestran en la pag. 112.)
Tabla de carreras aplicables @®: Estandar
Tamafio Carrera
50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
25 [ ] [ ) [ ] [ ) [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — —
40 — — [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]

= Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

Drivers compatibles

| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 70 a 73.

Tipo de driver

Modelo de entrada de
pulsos/Modelo de
posicionamiento

d
E P

Modelo de entrada de
pulsos

Modelo de entrada directa
CC-Link

Tipo

Serie LECSA LECSB-T LECSC-T LECSS-T
Numero de puntos de mesa Hasta 7 Hasta 255 Hasta 255 (2 estaciones ocupadas) —
Entrada de pulsos O O — —

Red aplicable — — CC-Link SSCNETII/H

Encoder de control

Encoder incremental de 17
bits

Encoder absoluto de 22 bits

Encoder absoluto de 18 bits

Encoder absoluto de 22 bits

Funcién de comunicacion

Comunicacion USB

Comunicacién USB,

comunicacion RS422

Comunicacién USB

Tension de alimentacion [V]

100 a 120 VAC (50/60 Hz),
200 a 230 VAC (50/60 Hz)

200 a 240 VAC (50/60 Hz)

‘ 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Pagina de referencia

96
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Serie LEKFS

Especificaciones
Servomotor AC
Modelo LEKFS25 LEKFS32 LEKFS40
Carrera [mm] 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de trabaio Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60
[kg]*! Vertical 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Hasta 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
501 a 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
_§ . Rango 601 a 700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
@ | Velocidad*2
2 | [mmis] de 701 a 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
S carrera | gp1 a 900 —_ —_ — 610 410 200 930 620 310
g 901 a 1000 — — — 510 340 170 780 520 260
o 1001 a 1100 — — — — — — 500 440 220
:% 110121200 — — — — — — 500 380 190
5 | Méx. aceleracion/deceleracion [mm/s?] | 20000 (Consulta el catadlogo WEB web para conocer los limites segun la carga de trabajo y el factor de trabajo
g Repetibilidad de posicionado [mm] +0.01
& | Pérdida de movimiento [mm]+3 0.05 0 menos
Paso [mm] 20 [ 12 6 | 24 | 16 8 | 80 [ 20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*4 50/20
Tipo de actuador Husillo a bolas (LEKFS[J), Husillo a bolas + Correa (LEKFSCIR/L)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 0 menos (sin condensacion)
Salida de motor/Tamaiio 100 W/CJ40 200 W/J60 [ 400 W/J60
g , | Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC)
g g Tipo de motor S2, S3, S4: Encoder incremental 17 bits (Resolucion: 131072 p/rev)
§ % Encoder*7 Tipo de motor T6, T7, T8: Encoder absoluto 22 bits (Res_olucién: 41 9_4!304 p/rev) (Para LECSB2-T(J, LECSS2-T()
E Tipo de motor T6, T7, T8: Encoder absoluto 18 bits (Resolucion: 262144 p/rev) (Para LECSC2-TL])

Energia [W]*5

Max. energia 445 Méx. energia 725 [ Max. energia 1275

Tipo*6

Bloqueo de funcionamiento no magnetizante

Fuerza de sujecion [N]

78 [ 131 | 255 131 | 197 [ 38 220 [ 330 | 660

Consumo de potencia a 20 °C [W]

6.3 7.9 7.9

Caracteristicas técnicas|
de [a unidad de blogueo|

Tension nominal [V]

24 VDC (0/-10 %)

*
—_

¥*

*
W N

Un valor de referencia para corregir

*
S

Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 28.
La velocidad admisible cambia en funcién de la carrera.

errores en funcionamiento reciproco.

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en angulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al

husillo. (La prueba se realizé con el
#5

actuador en el estado inicial.)

Indica la potencia max. durante el funcionamiento (incluyendo el driver) Cuando selecciones la capacidad de alimentacion, consulta la capacidad de

alimentacion en el manual de funcionamiento de cada driver.

#6 Solo cuando la opcion de motor “Con bloqueo” es seleccionada
«7 Para los tipos de motor T6, T7 y T8, la resolucién cambiara dependiendo del tipo de driver.
Peso
Serie LEKFS25
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
. S2 2.0 21 2.3 2.4 2.6 2.7 2.8 2.9 3.1 3.2 3.5 3.8 4.1
Tipo de motor
T6 2.1 2.2 2.4 25 2.7 2.8 2.9 3.0 3.2 3.3 3.6 3.9 4.2
Peso adicional con bloqueo [kg] S$2:0.2/T6:0.3
Serie LEKFS32
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000
. S3 3.4 3.6 3.8 4.0 43 45 47 4.9 5.1 5.3 5.8 6.2 6.6 71 7.5
Tipo de motor
T7 3.3 3.5 3.7 3.9 4.2 4.4 4.6 4.8 5.0 5.2 5.7 6.1 6.5 7.0 7.4
Peso adicional con bloqueo [kg] S3:0.4/T7:0.5
Serie LEKFS40
Carrera [mm] 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
. S4 5.9 6.2 6.5 6.8 71 7.4 7.7 8.0 8.6 9.2 9.8 104 | 11.0 | 116 | 122
Tipo de motor
T8 6.0 6.3 6.6 6.9 7.2 7.5 7.8 8.1 8.7 9.3 9.9 105 | 11.1 11.7 | 123
Peso adicional con bloqueo [kg] S$4:0.5/T8:0.5

51




TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Diseio: Motor en linea

Servomotor AC

o (4

et ﬁ -l B
i I = = ;| } ﬂﬁil? O /
%. : _—j: -
3 T A =
o
9
i p i
1 v \\ O ."‘: e\\ = ‘\e £ / / / A -
ki — 1 —Lj ] ) ] Ii I %@ il
ilH — Eﬁ & 0 © @e
- A-A
Lista de componentes
N.2 Descripcion Material Nota = Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado 16 | Casquillo de goma NBR
2 |Rail guia — 17 |Tope de banda Acero inoxidable
3 |Eje de husillo a bolas — 18 | Banda de sellado antipolvo | Acero inoxidable
4 | Tuerca del husillo a bolas — 19 |Iman de sellado —
5 |[Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Rodamiento — Carrera 300 mm o mas
6 |[Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 21 |Rodamiento —
7 |Soporte de banda de sellado| Resina sintética 22 |Iman —
8 |[Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 23 |Conjunto de rodillo — Sin aplicacién de grasa
9 |[CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio Lista de repuestos/Envase de grasa
11 | Montaje del motor Aleacion de aluminio | Revestimiento Parte aplicada Ref.
12 | Acoplamiento — Husillo a bolas
13 | Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado Rail guia
: - ” — . . GR-S-010 (10 9)
14 | Cubierta final Aleacién de aluminio Anodizado . Bapda dg sellado anppollvo GR-S-020 (20 g)
15 | Motor _ (Si se selecciona «Sin» para la aplicacion de grasa,

O

la grasa se aplica Unicamente en el lado posterior.)
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Serie LEKFS

Diseno: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

I : \\ —— \ ©0®o0 o =
\ ! !
® ® i LJ _=J \? b i
\ A LI — = © QEoO 1 \ A
s b
Lista de componentes
N.2 Descripcion Material Nota N.2 Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 21 |Iman de sellado —
2 |Rail guia — 22 |Rodamiento — Carrera 300 mm o mas
3 |Eje de husillo a bolas — 23 |Rodamiento —
4 |Tuerca del husillo a bolas — 24 |Iman —
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 25 |Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado
7 |Soporte de banda de sellado | Resina sintética Lista de repuestos/Correa
8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento N.2 Tamafo Ref.
9 |Carcasa B Aluminio fundido Revestimiento 25 LE-D-6-2
10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio 14 32 LE-D-6-3
11 |Placa de retorno Aleacién de aluminio | Revestimiento 40 LE-D-6-4
12 |Polea Aleacion de aluminio
13 |Polea Aleacion de aluminio Lista de repuestos/Envase de grasa
15 |Placa de cubierta Aleacion de aluminio Anodizado Parte aplicada Ref.
16 | Espaciador de mesa [ LEKFS32 | Aleacion de aluminio Anodizado Husillo a bolas

-y
~

Motor

=y
-]

Adaptador de motor

Aleacién de aluminio

Revestimiento

—ry
©

Tope de banda

Acero inoxidable

N
o

Banda de sellado antipolvo

Acero inoxidable

Rail guia

Banda de sellado antipolvo
(Si se selecciona «Sin» para la aplicacién de grasa,
la grasa se aplica Uinicamente en el lado posterior.)

GR-S-010 (10 g)
GR-S-020 (20 g)
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TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS25
B 10
D x 120 (= E) F
120 3 HY (0%%°) prof. 34
nx@4.5
. <
e - - - - - - o
<
} 1
n s 3 H9 (+8.025) 0 3 Hg (+8-025
f.3%4 f. 3+
prof. 3 G prof. 3 H
Ranura para detector
L (2.2) (1 ranura por lado)
10 | . (52) A (Recorrido de la mesa)*2 52 169 (Con blogueo: 209)
Cable de blogueo (@ 4.5)"5 (56) Carrera (54) 58

Extremo de carrera

Cable del Cable del encoder _|l(@) Posicion de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 del lado del motor 7@7{
motor (O 6) @7) (@ 6H9) Jj

EEh . AN
: b ‘ 8
<
| 3
of
#5 Con bloqueo 3 6 M4 x 0.7
(102) prof. de rosca 8
o (terminal FG)
45
Superficie de referencia de montaje 3 x M5 x gi prof. 22.5 0025
del cuerpo (rango de dimension B)*! deroscad.t @3H9 (o ~)prof.3
N . . .y .

Ml

50
3. 5|||..|
[(nd

3 H9 (*9%%) prof. 3

#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.
(Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas
piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
+3 La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
x4 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin Con A B n D E F G H
blogueo | bloqueo
LEKFS25011-500] 339 | 379 | 56 160 20 30
LEKFS2500-1000 | 389 | 429 | 106 | 210 4 — — 100

LEKFS250101-15000 | 439 | 479 | 156 | 260
LEKFS25C11-20001 | 489 | 529 | 206 | 310
LEKFS25011-25000 | 539 | 579 | 256 | 360
LEKFS25(11-3000] | 589 | 629 | 306 | 410
LEKFS25011-3500] | 639 | 679 | 356 | 460 8 3 360 340

6 2 240 220

LEKFS25011-4000] | 689 | 729 | 406 | 510 % 5
LEKFS250-45000 739 | 779 | 456 | 560

LEKFS25000-5000 | 789 | 829 | 506 | 610 | ° | * | 48 460
LEKFS2501-6000] 889 | 929 | 606 | 710 12 5 600 580
LEKFS2511-7000] 989 | 1029 | 706 | 810 14 6 720 700
LEKFS25[11-8001 | 1089 | 1129 | 806 | 910 16 7 840 820

SVC 54
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Serie LEKFS

Servomotor AC

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS32

B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 H9 (*3°°%°) prof. 55
nx@5.5

©

60

10 5 H9 ('4%) @5 H9 (5%
prof. 5+5 prof. 5*5
25
L (2.2)
10 (62) A (Recorrido de la mesa)*2 62 201 (Con bloqueo: 231)
Cable de blogueo (@ 4.5):6 (66) Carrera (64) 70
Cable del motor Cable del encoder (4)  Posicion de deteccion de fase Z: 2 £1)3 Extremo de carrera 48
\ del lado del motor
(@6) @7) (@ 5H9) R —
Eg A — 1 1 <
0 [s0)
| i g E
‘ Ranura para detector*4 ol 9
*6 Con bloqueo (1 ranura por lado) gl ® 7.5 M4 x0.7
(122) prof. de rosca 8
(terminal FG)
+0.030 70
@5H9 (g) prof. 5
Superficie de referencia de montaje 42
o 4 x M6 x 1
del cuerpo (rango de dimensién B) 21
\ prof. de rosca 9.5 l
- - - L
o Yo} <
© o <

|5 He (*99%0) prof. 5

x1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Al-
tura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

*2

mas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3
w4
*5

55

La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado
Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las de-

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin Con A B n D E G
bloqueo |bloqueo

LEKFS320-500] 391 421 56 180
LEKFS32010-1000 441 471 106 | 230 4 — — 130
LEKFS3200-1500 491 521 156 | 280
LEKFS32[11-200C] 541 571 206 330
LEKFS3201-2500] 591 621 256 | 380 6 2 300 | 280
LEKFS32011-3000] 641 671 306 | 430
LEKFS3200-3500 691 721 356 | 480
LEKFS3200-4000] 741 771 406 | 530 8 3 450 | 430
LEKFS320-4500] 791 821 456 | 580
LEKFS32011-5000] 841 871 506 | 630
LEKFS32001-6000 | 941 | o971 | eoe | 730 | ° | 4 | 600 | 980
LEKFS3200-7000] 1041 | 1071 | 706 | 830 12 5 750 | 730
LEKFS32011-800 1141 1171 806 930
LEKFS32011-9000] 1241 | 1271 | 906 | 1030 | 6 %00 ) 880
LEKFS32000-100000 | 1341 | 1371 | 1006 | 1130 | 16 7 1050 | 1030

ZSNC



TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS40
B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 H9 ("5°%) prof. 6*5
nxJ6.6
\ ™|
© B} B} B B, .
N~
~ 11 \6 HO (+8.oao) @6 H9 (+8.030)
prof. 6*5 prof. 6*5
G 70
Cable de blo- L (3.1)
queo (@ 4.5) 13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 86 223.5 (Con bloqueo: 253.5)
(90) Carrera (88) Extremo de carrera 20
Cable del Cable del encoder 1.4 Posicién de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 del lado del motor 61
motor (@ E) \ @7) (@ 6Ho)
@ i et e S 61 =
T3 ot ;| 1 I 1 ©
' ; 3 f ' £
1 7 ® e # 5
) Ranura para detector*4 / ©f 2 4
6 Con bloqueo T ranura por 1ado) 2 8 M4 x 0.7
(170) prof. de rosca 8
106 (terminal FG)
Superficie de referencia de montaje 4% M8 x 1.25
del cuerpo (rango de dimension B)*1 PXMOXTe0 60 @ 6 H9 (*8-030) prof. 7
prof. de rosca 13 30 -
\ B
_ _ _ _ _ Te]
S D [
ﬁ .
; EE==—
[ <) 3]

*T ~I H +0.030

6 H9 (o) prof. 7

%1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Al-
tura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las de-
mas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

x3 La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

#4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

x5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin Con A B n D E G
bloqueo |bloqueo
LEKFS400-15001 564.5 | 594.5 156 328 4 — 150 130
LEKFS4001-2000] 614.5 | 644.5 206 378
LEKFS4000-25001 664.5 | 694.5 256 428 6 2 300 280

LEKFS40CC-30001 7145 | 7445 | 306 478
LEKFS400]0-35001 764.5 | 794.5 356 528
LEKFS40C11-4000] 814.5 | 8445 | 406 578 8 3 450 430
LEKFS4001-4500] 864.5 | 894.5 | 456 628
LEKFS40C-5000] 914.5 | 9445 506 678
LEKFS400]0-600C] 1014.5 | 1044.5 | 606 778
LEKFS40C11-700C] 11145 | 11445 | 706 878 12 5 750 730
LEKFS40C1-8000] 12145 | 12445 | 806 978
LEKFS40C11-900C] | 1314.5 | 13445 | 906 | 1078
LEKFS40011-10000] | 1414.5 | 14445 | 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS40011-11000] | 1514.5 | 1544.5 | 1106 | 1278
LEKFS40011-120000 | 1614.5 | 1644.5 | 1206 | 1378

ZS\NC >0

10 4 600 580

14 6 900 880

18 8 1200 | 1180




Serie LEKFS

Servomotor AC

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS25R Opcién de motor: Con bloqueo
Cable de bloqueo
B 10 (045)
D x 120 (= E) F 10,025 Cable del encoder Cable del motor
120 3H9 (o ) @7) ! ./ (06)
prof. 3*4 il
nx@4.5
g : : - - - VX . . %
! | -
* = e S
(o) §JL 3 H9 (+8.025) Q 3 H9 (+8.025 |
prof. 3+4 prof. 3*4 e E
G H
Extremo de carrera
L del lado del motor
10 | (52) A (Recorrido de la mesa)*2 / 52 405 Ranura para detector
(56) Carrera (54) (1 ranura por lado)
Al Posicion de deteccion de fase Z: 2 £1)3
(9 3H9)
N
ol o]
[s2)
M4 x 0.7
Cable del motor (@ 6) X (24) X 6
—_— w prof. qe rosca 7
Cable del encoder (@ 7) (terminal FG)
Superficie de referencia de montaje @ 3 H9 (5% prof. 3 . N
del cuerpo (rango de dimension B)*! 4xM5x0.8 =ns Posicién de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
\ prof. de rosca 8.5 | L Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
% .8 106 106
B B B N © S
"')I ® ‘ 0 0 ‘ 0
~| © : ‘ i of ~
3 3 Y ° ‘ ° o | - Y
3 H9 (+8.025) T
225 prof. 34
45
64
(102)

#1
recomendada: 5 mm)

Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Altura

Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

*2

piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

*3
%4

La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas

. . Dimensiones [mm]
leenS|ones del motor [mm] T T AT B T n DT ETFT G H
MEoEE - e , Z LEKFS25000-5000 | 2105 | 56 | 160 20 30
motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo | Sin bloqueo | Con blogueo LEKFS25000-1000 | 2605 [106 (210 4 | — | — [ 1100 [
S2 | 1165 | 1534 | 87 1239 | 14.1 15.8
T6 | 1119 | 1525 | 824 | 123 14.1 15.8 LEKFS2500C-1500] | 8105 | 156 | 260
LEKFS2501011-200C]1 | 360.5 | 206 | 310 6 | 2 | 240 290
LEKFS2500-25000 | 410.5 | 256 | 360
LEKFS25000001-3000 | 460.5 | 306 | 410
LEKFS250001-3500 | 5105 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 | . | 340 | .
LEKFS250100-4000] | 560.5 | 406 | 510
LEKFS250000-45000 | 610.5 | 456 | 560
LEKFS250010-5000 | 660.5 | 506 | 610 | ' | * | 4° 460
LEKFS25000-6000] | 760.5 | 606 | 710 | 12| 5 | 600 580
LEKFS25000-7000] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS250000-8000] | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
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TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS32R Opcién de motor: Con bloqueo
Cable de bloqueo
B 15 045
D x 150 (= E) 15 oo Cable del encoder Cable del motor
150 5H9 (o) @7) ) 4 (06)
nx@5.5 prof. 55
S
©
3 B B B B B
T
o E—L 5 H9 (+g.030) g o oo
*5 =_’—
prof. 5 @5 Ho (30
prof. 5+5 il
G 25
Extremo de carrera del lado
del motor
L
10 | (62) A (Recorrido de la mesa)*2 [ 62 55
66 Carrera 64
= @) Posicis i6n de fase Z: 2 +1)°8 = 064 @ 6.4 (4 ubicaciones)
—=H<" Posicion de deteccion de fase Z: 2 +1) Separador @ 5H9 (M6 (4 ubicaciones)
@ 5H9 de la mesa o
| 12 N © gl e
o ) f— | v 1 — i —
: H ‘ GT
‘ / | S
Ranura para detector4 of 3 ¢
(1 ranura por lado) € 3 c-C MAx0.7 75
X (2.4) prof. de rosca 7
Cable del encoder (@ 7) w (terminal FG)
@5 H9 (‘3% prof. 8 Cable del motor
- . (prof. de avellanado 3) @6)
Superficie de referencia de
montaje del cuerpo (fango = Posicién de montaje del motor:|Posicion de montaje del motor:
de dimensién B) 4 x M6 x 1 prof. de rosca 15.2 Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
/ (prof. de avellanado 3) \
L 0 132.5 132.5
, , B , H o
o \ ‘ ‘ \
_ _ _ _ ] g - ® ® ® ‘ ®
Lo loe 38 ‘ ‘ 3| &
o LO L] o (] L]
el 1€l wll | € |5He (3% prof.8 ‘ ‘
21 (prof. de avellanado 3)
42
70
(122)

=1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Altura
recomendada: 5 mm)
Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las deméas
piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

x3 La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la Dimensiones [mm]
carrera del lado del motor. Modelo L A B n D E G
#4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los LEKFS320001-500] 245 56 | 180
detectores magnéticos. Pidelo por separado LEKFS320000-10000 205 106 | 230 | 4 — | — | 130
=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, LEKFS320010-1500] 345 156 | 280

no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

=6 Cuando se retira el separador de la mesa LEKFS3201001-20000 sl | s | s

LEKFS32010]01-2500] 445 | 256 | 380 | 6 2 | 300 | 280

Dimensiones del motor [mm] LEKFS320000-3000 495 | 306 | 430

Tipo de X w Z LEKFS32111-350] 545 356 | 480

motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo LEKFS3200010-40000 595 | 406 | 630 | 8 | 3 | 450 | 430

S3 | 1217 | 1503 | 882 | 1168 | 171 | 174 LEKFS3200000-45000 | 645 | 456 | 580

T7 | 1101 | 1469 | 766 | 1134 | 171 | 174 LEKFS3201010-5000 | 695 | 806 | 630 | .| , | 600 | 580
LEKFS32010101-600C] 795 | 606 | 730
LEKFS320000-70000 | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 | 730
LEKFS32000-8000 | 995 | 806 | 930

14

LEKFS320]0]1-9000] | 1095 | 906 | 1030 6 | 900 | 880
LEKFS320JC]J-10001] 1195 | 1006 |1130] 16 | 7 |1050 | 1030

sMC >
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Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS40R
B Opcién de motor: Con bloqueo
15
D x 150 (= E) 60 | | 6H9 (3% Cable de
150 prof. 675 blogueo (@4.5)
nxaJ6.6 Cable del encoder Cable del motor
— @7)
~
© - - - - - 4
~
~ 1" % 6 Ho (+g.oao) R
prof. 6% @6 Ho (+g_030 = ® o0 o H:
prof. 65 ik T
G 70
Extremo de carrera del lado
del motor
L
13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 ,/ 86 62.4
(90) Carrera (88) 90
@] Posicion de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 @ (60) 1
(9 6H9)
N — f— | 3 1
‘ | =) ®
i < »-o-t - <
Ranura para detector*4 @l 8 ot
(1 ranura por lado) B M4 x 0.7 8
X (2.4) prof. de rosca 7
terminal FG
Cable del motor (2 6) w (terminal FG)
Cable del encoder (@ 7) N
Superficie de referencia +0.030 N
de montaje del cuerpo @6 H9 (o ")prot.7 g &
(rango de dimension B)*1 4y Mg x 1.25 prof. de rosca 13
o o — —= ) Posicién de montaje del motor: | Posicién de montaje del motor:
G | ) = Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
- - - i 2 153 153
9] = 9] ‘ ,
[e] O e ‘ ) [ e
N MH 6 Ho (2%%) 38 g ‘ dol 5
<3_0> prof. 7 ¥ . ‘ ° ° °
60
106
(170)
#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del
cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o
mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referen-
cia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una
Dimensiones [mm] holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instala-
Modelo L A B nlD E G mongs, etc?. .
LEKFS40000-1500] 4034 | 156 | 328 | 4 | — | 150 | 130 #2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen.
. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
LEKFSA4001C10-2000] e TN las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
LEKFS400100-25000 5034 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280 x3 La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
LEKFS40000-300] 553.4 | 306 | 478 carrera del lado del motor.
LEKFS400000-35001 603.4 | 356 | 528 #4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detecto-
LEKFS4001001-40000 653.4 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 res magnéticos. Pidelo por separado
LEKFS4001011-45001 703.4 | 456 | 628 x5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no
LEKFS40-500] 753.4 | 506 | 678 10l 2 | 600 | 580 uses simultaneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
LEKFS40000-6000] 853.4 | 606 | 778
LEKFS40C000C-70000 953.4 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730 . .
LEKFSA40CI01-8000) | 10534 | 806 | 978 |, | &« | o0 | agg Dimensiones del motor [mm]
LEKFS40[ 11 1-900[] | 1153.4 | 906 | 1078 Tipo de X w 4
LEKFS40]J1-1000]| 1253.4 | 1006 | 1178 | 16| 7 | 1050 | 1030 motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin bloqueo | Con blogueo | Sin bloqueo | Con bloqueo
LEKFS40C11C1-1100[]| 1353.4 | 1106 | 1278 181 8 | 1200 1180 S4 149.2 177.8 110.2 138.8 17.1 17.1
LEKFS40[]J11200[] | 1453.4 | 1206 | 1378 T8 137.3 1741 98.3 135.1 17.1 17.1
59
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Servomotor O Serie LECY

Modelo sin vastago _

Accionamiento por husillo a bolas

Serie LEKFS LekFs2s, 32,40 C €
Para més informacidn, consulta \a pég. 128,

Forma de pedido

LEKFS|3 -1200| B[N |-

&ééé ééé éé&»&

0 Tamaio 9 Posicién de montaje 9Tipo de motor

25 del motor Simbolo Tipo Salida [W]|@ Tamario| ) Tipo de driver | Drivers compatibles
32 — En linea M2 LECYM2-V5
*1
40 R | Paralelo al lado derecho e 100 25 u2 LECYU2-V5
izqui Servomotor AC K
L Paralelo al lado izquierdo V7 200 32 M2 LECYM2-V7
(Encoder absoluto) u2 LECYU2-V7
M2 LECYM2-V8
Ve 400 40 U2 LECYU2-vV8

=1 Para el motor de tipo V6, el sufijo de la ref. del driver compatible es V5.

9 Paso [mm] 6 Carrera [mm] 6 Opcion de motor 0 Aplicacion de grasa
Simooo| LEKFS25 | LEKFS32 | LEKFS40 50 50 — Sin opciones (Banda de sellado)
H 20 24 30 a a B Con bloqueo — Con
A 12 16 20 1200 1200 N Sin
B 6 8 10 (especificacion de rodillo)
@ Tipo de cable 9 Longitud de cable @Tipo de driver m Longitud del cable I/O [m]*
— Sin cable del actuador [m] Drivers Tension de — Sin cable
S Cable estandar —_ Sin cable compatibles |alimentacion [V] H Sin cable (sdlo conector)
R |Cable robdtico (cable flexible) 3 3 — Sin driver — 1 1.5
5 S M2 | LECYM2-VLI | 200 a 230 #1 Cuando se selecciona «—: Sin driver» para
A 10 U2 | LECYU2-VO | 200 a 230 el tipo de driver, solo se puede seleccionar
C 20 «—: Sin cable». Consulta la pgina 123 si
se requiere un cable I/0. (Las opciones se
muestran en la pag. 123.)
Tabla de carreras aplicables @: Estandar
Modelo Carrera
e 50 100 150 | 200 | 250 | 300 | 350 | 400 | 450 | 500 | 600 | 700 | 800 | 900 | 1000 | 1100 | 1200
25 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — — — —
32 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] — —
40 — — [ ] [ [ ) [ ] [ ] [ ) [ ] [ ] [ ) [ ) [ ] [ ) [ ) [ ] [ ]

* Consulta con SMC para carreras no estandares, ya que son ejecuciones especiales que se fabrican bajo demanda.

| Para detectores magnéticos, consulta las paginas 70 a 73.

Drivers compatibles
Tipo gt MECHATROLINK- I

Tipo gl MECHATROLINK-1I

Tipo de driver

Serie LECYM LECYU
Red aplicable MECHATROLINK-II MECHATROLINK-II
Encoder absoluto
Encoder de control de 20 bits
Dispositivo de comunicacion Comunicacion USB, comunicacién RS-422
Tension de alimentacion [V] 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
Pagina de referencia 116
V. 60
2 SNC



Serie LEKFS

Especificaciones
Servomotor AC
Modelo LEKFS25(1V6 LEKFS32[ V7 LEKFS40[1V8
Carrera [mm] 50 a 800 50 a 1000 150 a 1200
Carga de trabaio Horizontal 10 20 20 30 40 45 30 50 60
[kg]*! Vertical 4 8 15 5 10 20 7 15 30
Hasta 400 1500 900 450 1500 1000 500 1500 1000 500
401 a 500 1200 720 360 1500 1000 500 1500 1000 500
501 a 600 900 540 270 1200 1000 500 1500 1000 500
_§ Veloci- Rango | 6012700 700 420 210 930 620 310 1410 940 470
S | dad*2 de 701 a 800 550 330 160 750 500 250 1140 760 380
S |[mm/s] | carrera| go1 4900 — — — 610 410 200 930 620 310
E 901 a 1000 — — — 510 340 170 780 520 260
o 1001 a 1100 — — — — — — 500 440 220
2 110121200 — — — — — — 500 380 190
E Max. aceleracion/deceleracion [mm/s?] 20000 (Consulta el catalogo WEB para conocer los limites segun la carga de trabajo y el factor de trabajo
g Repetibilidad de posicionado [mm] +0.01
& | Pérdida de movimiento [mm]+3 0.05 0 menos
Paso [mm] 20 [ 12 6 | 24 | 16 8 | 80 [ 20 10
Resistencia a impactos/vibraciones [m/s2]*4 50/20
Tipo de actuador Husillo a bolas (LEKFS[J), Husillo a bolas + Correa (LEKFSCIR/L)
Tipo de guia Guia lineal
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a40
Rango de humedad de trabajo [%RH] 90 0 menos (sin condensacion)
& 2| Salida de motor/Tamafio 100 W/CI40 [ 200 W/CI60 [ 400 W/CI60
8% | Tipo de motor Servomotor AC (100/200 VAC)
§_§ Encoder Encoder absoluto 20 bits (Resolucion: 1048576 p/rev)
i £ | Energia [W]*5 Max. energia 445 \ Max. energia 725 \ Max. energia 1275
§ g | Type+® Bloqueo de funcionamiento no magnetizante
%5 | Fuerza de sujecion [N] 78 | 131 | 255 131 [ 197 | 385 220 | 330 660
gé Consumo de potencia a 20 °C [W] 5.5 6 6
§§ Tensién nominal [V] 24 VDC (0/-10 %)

*
—_

Consulta el «Gréfico velocidad-carga de trabajo (Guia)» en la pagina 36.

La velocidad admisible cambia en funcién de la carrera.

Un valor de referencia para corregir errores en funcionamiento reciproco.

Resistencia a impactos: Supera la prueba de impacto en direccién paralela y en dngulo recto al husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)

Resistencia a vibraciones: Supera prueba de barrido de frecuencias entre 45 y 2000 Hz. La prueba se realiza en direccion al eje y en angulo recto al

husillo. (La prueba se realizé con el actuador en el estado inicial.)

#5 Indica la potencia méax. durante el funcionamiento (incluyendo el driver) Cuando selecciones la capacidad de alimentacion, consulta la capacidad de
alimentacién en el manual de funcionamiento de cada driver.

6 Solo cuando la opcion de motor “Con bloqueo” es seleccionada.

* % %
A~ O

Peso
Serie LEKFS25C1V6
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800
Tipo de motor 21 2.2 2.4 25 2.7 2.8 2.9 3.0 3.2 3.3 3.6 3.9 4.2
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.3
Serie LEKFS3201V7
Carrera [mm] 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000
Tipo de motor 3.4 3.6 3.8 4.0 4.3 4.5 4.7 4.9 5.1 5.3 5.8 6.2 6.6 71 7.5
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.7
Serie LEKFS4001V8
Carrera [mm] 150 200 250 300 350 400 450 500 600 700 800 900 | 1000 | 1100 | 1200
Tipo de motor 6.0 6.3 6.6 6.9 7.2 7.5 7.8 8.1 8.7 9.3 9.9 105 | 11.1 | 11.7 | 123
Peso adicional con bloqueo [kg] 0.7
61
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TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Diseino: Motor en linea

Servomotor AC

@ @

pPE P

f L,
o | e
e —— —
r=——1; . _[1 —
Aa — (o]
A—
1y = A} 1 [}
o o © R AN
) 1 i I . [ [
© 0 o 5 |
A-A
Lista de componentes
N.© Descripcion Material Nota N.© Descripcion Material Nota
1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 16 | Casquillo de goma NBR
2 |Rail guia — 17 |Tope de banda Acero inoxidable
3 |Eje de husillo a bolas — 18 | Banda de sellado antipolvo | Acero inoxidable
4 | Tuerca del husillo a bolas — 19 |Iman de sellado —
5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 20 |Rodamiento — Carrera 300 mm o mas
6 |[Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado 21 |Rodamiento —
7 | Soporte de banda de sellado | Resina sintética 22 |Iman —
8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento 23 | Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
9 |[CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento
10 |Tope de cojinete Aleacién de aluminio Lista de repuestos/Envase de grasa
11 |Montaje del motor Aleacién de aluminio| Revestimiento Parte aplicada Ref.
12 | Acoplamiento — Husillc? a bolas
13 |Cubierta del motor Aleacion de aluminio Anodizado Rail guia . GR-S-010 (10 g)
14 | Cubierta final Aleacién de aluminio|  Anodizado _ Banda de sellado antipolvo GR-S-020 (20 g)
15 Mot (Si se selecciona «Sin» para la aplicacion de grasa,
otor —

O

la grasa se aplica Uinicamente en el lado posterior.)
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Serie LEKFS

Diseno: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

N
N A1

=
ORE

() o\C

® ® @
Y \ (@)
\
® ® A )
1 (o)
Lista de componentes

N.2 Descripcion Material Nota N.2 Descripcion Material Nota

1 |Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado 21 |Iman de sellado —

2 |Rail guia — 22 |Rodamiento — Carrera 300 mm 0 mas
3 |Eje de husillo a bolas — 23 |Rodamiento —

4 |Tuerca del husillo a bolas — 24 |Iman —

5 |Mesa Aleacion de aluminio Anodizado 25 | Conjunto de rodillo — Sin aplicacion de grasa
6 |Placa ciega Aleacion de aluminio Anodizado

7 |Soporte de banda de sellado | Resina sintética Lista de repuestos/Correa

8 |Carcasa A Aluminio fundido Revestimiento N.2 Tamano Ref.

9 |CarcasaB Aluminio fundido Revestimiento 25 LE-D-6-2

10 |Tope de cojinete Aleacion de aluminio 14 32 LE-D-6-3

11 |Placa de retorno Aleacién de aluminio Revestimiento 40 LE-D-6-4

12 |Polea Aleacion de aluminio

13 |Polea Aleacion de aluminio Lista de repuestos/Envase de grasa

15 |Placa de cubierta Aleacion de aluminio Anodizado Parte aplicada Ref.

16 | Espaciador de mesa [ LEKFS32| Aleacion de aluminio Anodizado Husillo a bolas

e e Rall guia GR-5-010 (10 g)
18 |Adaptador de motor AIeaC|on. de elllummlo Revestimiento Banda de sellado antipolvo GR-5-020 (20 g)
19 |Tope de banda Acero inoxidable (Si se selecciona «Sin» para la aplicacién de grasa,

20 |Banda de sellado antipolvo | Acero inoxidable la grasa se aplica Unicamente en el lado posterior.)
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TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en linea

Servomotor AC

LEKFS25

Cable del motor (@ 7)

Cable del encoder (@ 7)

7

48

Superficie de referencia de montaje
del cuerpo (rango de dimension B)*1

B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 ('0%°) prof. 3+4
nx@d45
t 10.025 +0.025 M
8 3H9 (9% @3HY (‘S
prof. 3*4 prof. 34
G H

L (2.2)
(52) A (Recorrido de la mesa)*2 50 169 (Con blogueo: 209)
(56) Carrera 54 | Extremo de carrera

(4) Posicion de deteccion de fase Z: 2 £1)3 del lado del motor
(@ 6H9) e
=i =——=7 !
5%l
[sp]
(102)
64
25,
4 x M5 x 0.8 prof. 22.5
de rosca 8.5 @3 H9 (5%°)prof. 3

N _ i 4 i 3

o

wn

#

3 H9 ("% prof. 3

6.5

‘O‘J

Ranura para detector
(1 ranura por lado)

58

38

7 ©
©

<
8V

M4 x 0.7

prof. de rosca 8
(terminal FG)

#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas.

(Altura recomendada: 5 mm)

Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir

ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las demas

piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
+3 La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
x4 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones

[mm]
L
Modelo Sin | Con A B n E F G H
blogueo | bloqueo
LEKFS2511-500] 339 | 379 56 160 20 30
LEKFS2501-1001 | 389 | 429 | 106 | 210 4 — 100
LEKFS2511-1500 | 439 | 479 | 156 | 260
LEKFS25[11-2001 | 489 | 529 | 206 | 310 6 240 220
LEKFS250-2500 | 539 | 579 | 256 | 360
LEKFS25[11-3001 | 589 | 629 | 306 | 410
LEKFS25[11-350] | 639 | 679 | 356 | 460 8 360 35 340 45
LEKFS25[11-400C1 | 689 | 729 | 406 | 510
LEKFS2500-4500 | 739 | 779 | 456 | 560
LEKFS2510-50001 | 789 | 829 | 506 | 610 | '° 480 460
LEKFS25[11-600] | 889 | 929 | 606 | 710 12 600 580
LEKFS250-700 | 989 [ 1029 | 706 | 810 | 14 720 700
LEKFS25-800 | 1089 | 1129 | 806 | 910 16 840 820
64
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Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS32
B 15
D x 150 (= E) 15
150 5 H9 ("5.2°%) prof. 5*5
nxJd5.5
©
=] . i . - . . .
© T
[T} 10 +0.030 +0.030
5H9 () @5H9 (")
prof. 5*5 prof. 5+5
G |25
L (22)
10 (62) A (Recorrido de la mesa)*2 62 201 (Con bloqueo: 231)
Carrera
Cable del motor (@ 7) (66) (&4) Extremo de carrera 70
- - } 3
Cable del encoder (@ 7) L@ Posicion de deteccion de fase Z: 2 1) del lado del motor "
| (@ 5H9)
2 . _—
f © 3
i © 3
Ranura para detector*4 ®f 2
(1 ranura por lado & 7.5 || \M4x0.7
prof. de rosca 8
(122) (terminal FG)
+0.030 70
Superficie de referencia de montaje @5H9 (o) prof. 5 P
del cuerpo (rango de dimension B)*? 4 x M6 x 1
N . ___prof. de rosca 9.5 " 21

0 <
ITe) <

| 5H9 (+g,030) pI’Of. 5

60

=1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Al-
tura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las de-
mas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

x3 La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

#4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

x5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin Con A B n D E G
bloqueo |bloqueo
LEKFS3211-500] 391 421 56 180
LEKFS320-1000] 441 471 106 230 4 — —_ 130

LEKFS32000-1500] 491 521 156 280
LEKFS320]0-2000] 541 571 206 330
LEKFS320]01-2500] 591 621 256 380 6 2 300 280
LEKFS32C101-300C] 641 671 306 430
LEKFS3200-3500] 691 721 356 480
LEKFS320]0-4000] 741 771 406 530 8 3 450 430
LEKFS320]1-4500] 791 821 456 580
LEKFS32C101-500C] 841 871 506 630
LEKFS3200-600] 941 971 606 730
LEKFS32000-7000] 1041 1071 706 830 12 5 750 730
LEKFS320]1-8000] 1141 1171 806 930
LEKFS32C101-900C] 1241 1271 906 1030
LEKFS3200-1000C0 | 1341 1371 1006 | 1130 16 7 1050 | 1030

05 ZSvC

10 4 600 580

14 6 900 880




TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en linea

LEKFS40 B 15
D x 150 (= E) 60
150 6 H9 ('0°%) prof. 6+
nx@e6.6
N ™|
© - - - o o
~
~ 11 \6 H9 (9% 6 Ha (3%
prof. 6*5 prof. 6*5
G 70
L (3.1)
13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 86 223.5 (Con bloqueo: 253.5)
Cable del encoder (@ 7) (90) Carrera (88) 90
Cable del motor (07) (4)  Posicion de deteccion de fase Z: 2 £1)3 Extremo de carrera del lad del motor 61
(9 6H9)
I | |- 1 o
| i S
: | - 8
[ / }ﬁ 2 @ # ®
Ranura para detector*4 @[ © }
(1 ranura por lado) B 8 M4 x 0.7
prof. de rosca 8
(170) (terminal FG)
Superficie de ref ia d taj 108
uperficie de referencia de montaje
del cuerpo (rango de dimension B)*1 4x M8 x125 60 g6 H9 (*8-"30) prof. 7
prof. de rosca 13 30| 7
\ B
_ _ _ _ _ Te}

< ~|
~ 6 Ho (+8.030) prof. 7

x1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Al-
tura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden sobresalir
ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.

x2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las de-
mas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.

x3 La posicion de primera deteccién de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.

#4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado

=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.

Dimensiones [mm]
L
Modelo Sin Con A B n D E G
bloqueo |bloqueo
LEKFS400-15001 564.5| 594.5 156 328 4 — 150 130
LEKFS4001-2000] 614.5| 644.5 206 378
LEKFS4000-2500] 664.5| 694.5 256 428 6 2 300 280

LEKFS40C]0-3000] 7145| 7445 306 478
LEKFS400]-3500] 764.5| 7945 356 528
LEKFS40C11-4000] 814.5| 8445 406 578 8 3 450 430
LEKFS4001-4500] 864.5| 894.5 456 628
LEKFS40CC-50000 914.5| 9445| 506 678
LEKFS400]1-6000] 1014.5| 1044.5 606 778
LEKFS40C11-700C] 1114.5| 11445 706 878 12 5) 750 730
LEKFS400-8000] 1214.5| 12445| 806 978
LEKFS400]0-900C] 1314.5| 1344.5 906 | 1078
LEKFS40011-1000C] | 1414.5| 1444.5| 1006 | 1178 16 7 1050 | 1030
LEKFS40011-11000] | 1514.5| 1544.5| 1106 | 1278
LEKFS40001-120000 | 1614.5| 1644.5| 1206 | 1378

ZSvC 60
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Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

Opcién de motor: Con bloqueo

LEKFS25R
B 10
D x 120 (= E) F
120 3 H9 (%)
nxo45 prof. 3+
™
<
g _ _ _ _ _

sll.

3 H9 (+8.025) prof. 3*5

[

Cable del encoder (@ 7)

Cable del motor (@ 7)

Ranura para detector
(1 ranura por lado)

@3 Ho (%) prof. 35 /T
G H
Extremo de carrera del lado
del motor
L
10 | (52) A (Recorrido de la mesa)*2 52 40.5
(56) Carrera \ (54)
4
™ Posicién de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 58
(@ 3H9) (Z2) (448)| 38
X \ ] )
g U &
ooT l.o_T 0 N
< < o N
M4 x 0.7 s
X (2.4) prof. de rosca 7
Cable del motor (@ 7) W (terminal FG)
Cable del encoder (@ 7)
. . X 0 3 H9 (+0.025) prof 3 N
Superficie de referencia de montaje 0 : Posicién de montaje del motor:
del cuerpo (rango de dimensién B)*1 4xM5x0.8 BT Paralelo al lado izquierdo
L prof. de rosca 8.5\ |
- - - - © 106
- N N N aof T A
? SELH
g8l o 3 H9 (9% e =
22,5 prof. 3*4
45
64
(102)

Posicién de montaje del motor:

Paralelo al lado derecho

106

46
47

#1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o mas. (Altura
recomendada: 5 mm)
Ademads, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de referencia de montaje del cuerpo (rango de dimension B) pueden sobresalir ligeramente con
respecto a dicho plano. Asegurate de disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, instalaciones, etc.
%2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con las deméas
piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
*3 La posicién de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la carrera del lado del motor.
x4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los detectores magnéticos. Pidelo por separado
=5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
Dimensiones [mm]
Modelo L |A|B|n|D|E|F|G|H
Dimensiones del motor [mm] LEKFS250000-5000 | 210.5 | 56 | 160 | 20 | |30
Tipo de X w Z LEKFS250000-100C01 | 260.5 | 106 | 210 | 4 100
motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo| Sin blogueo | Con blogueo LEKFS25001-15000 | 310.5 | 156 | 260
V6 112 157 82.5 127.5 11 LEKFS250101-200C] | 360.5 | 206 | 310 6 | 2 | 240 290
LEKFS250111-250C01 | 410.5 | 256 | 360
LEKFS2501C101-300C0] | 460.5 | 306 | 410
LEKFS2501011-35000 | 510.5 | 356 | 460 | 8 | 3 | 360 35 340 45
LEKFS25C10-400C1 | 560.5 | 406 | 510
LEKFS2501C11-450C1 | 610.5 | 456 | 560
LEKFS25000-5000 | 660.5 | 506 | 610 | 0| * | *8° 460
LEKFS250111-600C] | 760.5 | 606 | 710 | 12 | 5 | 600 580
LEKFS2501C1C1-700C] | 860.5 | 706 | 810 | 14 | 6 | 720 700
LEKFS2500011-800C0 | 960.5 | 806 | 910 | 16 | 7 | 840 820
67
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TP Modelo sin vastago/Accionamiento por husillo a bolas Serie LEKFS

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS32R Opcién de motor: Con blogueo
Cable del encoder (@ 7) Cable del motor (@ 7)
B 15 E
D x 150 (= E) 15 b |
150 5 H9 ("9%%) =——
nx@55 prof. 55 )
XL
© 0@o
(o]
3 - - - - - - EEZ%
© 10| ﬁ 5 H (6)
=5 .
prof. 5 @5 Ho ( 0030
prof. 55
G
Extremo de carrera del lado
del motor
L [
10 (62) A (Recorrido de la mesa)*2 l 62 55
(66) @ p Carrera (64) 06.4 O 6.4 (4 ubicaciones)
~{l<*) " Posicion de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 —
Separador @ 5H9 (M6 (4 ubicaciones) 70
@ 5H9 de la mesa «
. P rd © gle
ool ) | v [ I et o —
T T | GT
\ ] | Q|
Ranura para detector*4 ol ol ¢
(1 ranura por lado) | e © *:oo‘ c-C
- Cable del motor (07) Max 0.7 7.5
prof. de rosca 7
X (24) (terminal FG)
Cable del encoder (@ 7) \W
Superficie de referencia de J5H9 (*8'030) prof. 8 E - N
montaje del cuerpo (rango X e o L — - — -
de dirr:ensién 3)51 (rang (prof. de avellanado 3) T Posicion de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
4 x M6 x 1 prof. de rosca 15.2 A
Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
/ _ (prof.de avellanado 3) , B 4 0
ﬁg o 132.5 132.5
- ; ; i u < )
J ~ Ij . ® ] ‘ ®
L e a3 b i : ol 3|
3l lc|al |lc A lo . | . P
5 H9 (*5°%°) prof. 8 ' !
29 (prof. de avellanado 3)
42, ]
70
(122)
+1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje del
cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm o
mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden ) B
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de disponer Dimensiones [mm]
de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con las piezas, Modelo L A B n D E G
instalaciones, etc. LEKFS32[111-50C] 245 56 | 180
#2 La distancia por la que se puede mover la mesa cuando vuelve al origen. LEKFS32C1L11-1000] 205 | 106 | 230 | 4 130
P ' LEKFS3200000-2000] | 395 | 206 | 330

*3 La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
carrera del lado del motor.
#4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los

LEKFS32[1[][]-250L] 445 | 256 | 380 | 6 2 | 300 | 280
LEKFS32[1C][]-300C] 495 | 306 | 430

detectores magnéticos. Pidelo por separado LEKFS32[11[-3500] | 545 | 356 | 480
x5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no LEKFS32[11[1-400] | 595 | 406 | 530 | 8 | 3 | 450 | 430
uses simultdneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B. LEKFS32[111-450C] 645 | 456 | 580
#6 Cuando se retira el separador de la mesa LEKFS321]C1-5000] 695 | 506 | 630 10| 2 | 600|580
. . LEKFS32[111-600L] 795 | 606 | 730
Dimensiones del motor (mm] LEKFS320000-7000] | 895 | 706 | 830 | 12 | 5 | 750 | 730
Tipo de X w r4 LEKFS320J11-8000] | 995 | 806 | 930
motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo | Con blogueo| Sin blogueo | Con blogueo LEKFS32011-900C]1 | 1095 | 906 | 1030 14 | 6 | 900 | 880
V7 | 1135 | 1535 | 80 120 14 LEKFS320JJ-10000] | 1195 | 1006|1130 16 | 7 | 1050|1030

sMC o8
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Serie LEKFS

Servomotor AC

Dimensiones: Motor en paralelo lado derecho/izquierdo

LEKFS40R
Opcién de motor: Con bloqueo
B 15
Dx 150 (=E 60 6 H9 (9%
X =E) ( 0*5 ) Cable del encoder (@ 7) Cable del motor (@ 7)
150 prof. 6 /7
nxQ@ 6.6 LS
: |
N~
© - - - - - 4
~ = ® o o )
~ 11 6 H9 (*5°%) prof. 6*5 W ‘ = ® o o M’
@6 Ho (5°) prof. 6/ Felim—=a=
" 70
Extremo de carrera del lado
del motor
L i
13 (86) A (Recorrido de la mesa)*2 | 8 62.4
(90) Carrera (88) 90
@l Posicion de deteccion de fase Z: 2 +1)*3 @ (60) 61
(@ 6H9) ‘
| il e— — ] | I S Q
‘ o £ ®
i < B D »-o-t 5 ©
Ranura para detector*4 o o ot
(1 ranura por lado) B Md x 0.7 8
prof. de rosca 8
X (2.4) (terminal FG)
Cable del motor (@ 6) w
Cable del encoder (@ 7)
Superficie de referencia de N
montaje del cuerpo @ 6 HI (5% prof. 7
(rango de dimension B)*? 4xM8x1.25 _ . — .
prof. de rosca 13 Posicién de montaje del motor: | Posicion de montaje del motor:
; - = - = A . Paralelo al lado izquierdo Paralelo al lado derecho
g o 2 153 153
: : i | 2 ‘
o) | ‘ol ij ] ‘ ] e e ]
| [e) [e) <| 9 5 | oF Q| <
©| © = ©| ©
Nl ~I 6 H9 (‘3% . | . . . %
130 prof. 7 ‘
60
106
(170) #1 Cuando montes el actuador usando el plano de referencia de montaje
del cuerpo, fija la altura de la superficie opuesta o del pasador en 3 mm
0 mas. (Altura recomendada: 5 mm)
Ademas, ten en cuenta que las superficies distintas del plano de
referencia de montaje del cuerpo (rango de dimensién B) pueden
sobresalir ligeramente con respecto a dicho plano. Asegurate de
Dimensiones [mm] disponer de una holgura de 1 mm o mas para evitar interferencias con
Modelo L = = ek E G #2 :?: é)iisi;ii’ieiln:ct)z:lgcg)unee zéegiéde mover la mesa cuando vuelve al origen
tE&ES‘lOEgE;‘ SOS 403.4 | 156 | 328 | 4 150 | 130 Asegurate de que ninguna pieza montada sobre la mesa interfiera con
S40 -200 4534 | 206 | 378 las demas piezas o con los accesorios colocados alrededor de la mesa.
LEKFS40LILIL1-25001 503.4 | 256 | 428 | 6 | 2 | 300 | 280 «3 La posicion de primera deteccion de fase Z desde el extremo de la
LEKFS40[111-300C] 553.4 | 306 | 478 carrera del lado del motor.
LEKFS40L][1-3501 | 603.4 | 356 | 528 *4 Se requiere un espaciador de detector (BMY3-016) para fijar los
LEKFS40LJCIC1-400C] | 653.4 | 406 | 578 | 8 | 3 | 450 | 430 detectores magnéticos. Pidelo por separado
LEKFS40111-4501 703.4 | 456 | 628 =5 Si se usan los pines de posicionado de la parte inferior del cuerpo, no
LEKFS40-500C] | 753.4 | 506 | 678 10! 2 | 600 | 580 uses simultaneamente el pin de la parte inferior de la carcasa B.
LEKFS40C]J-6000] | 853.4 | 606 | 778 °
LEKFS40C1C1C1-700C]1 9534 | 706 | 878 | 12| 5 | 750 | 730
LEKFS40LI[J1-800L] | 1053.4 | 806 | 978 141 6 | 900 | 880 . .
LEKFS40000]1-900] | 1153.4 | 906 | 1078 Dimensiones del motor [mm]
LEKFS40JJ-1000] | 1253.4 | 1006 | 1178 | 16 | 7 | 1050 | 1030 Tipo de X w y4
LEKFS40C]C]1-1100C] | 1353.4 | 1106 | 1278 18| 8 | 1200 1180 motor | Sin blogueo | Con blogueo | Sin blogueo [ Con blogueo | Sin blogueo [ Con blogueo
LEKFS400J[11200C] | 1453.4 | 1206 | 1378 V8 137.5 177.5 98.5 138.5 14
69
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Serie LEKFS
Montaje de detectores magnéticos

Posicién de montaje del detector magnético

A
Rango de trabajo
— [ I [w]
B
Rango de trabajo
— Q I 1

Tabla 1 dimensiones de montaje del detector  [mm]

Modelo Tamano A B Rango de trabajo
16 12.5 245 3.0
25 17.5 295 3.0
LG 32 26.3 39.1 3.4
40 32.2 45.4 3.6

+ El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).

= El rango de trabajo es una referencia que incluye histéresis, por lo que
no significa que esté garantizado. Puede variar de manera significativa
en funcién de las condiciones de trabajo.

+ Ajuste el detector magnético después de confirmar que las condiciones
de trabajo se encuentran en el ajuste real.

Montaje de detectores magnéticos
LEKFS16/25 LEKFS32/40

Fijacién de montaje
del detector magnético
Réf.: BMY3-016

Ranura de montaje para detector

Tornillos de montaje del
detector magnético
Par e apriete [N-m]
0.1a0.15
# El detector magnético aplicable es D-M9 (N/P/B) (W) (M/L/Z).
= Apriete los tornillos de montaje del detector magnético (suministrados juntos con el detector magnético) usando un destornillador de precisién con un

diametro de empufadura de aproximadamente 5 a 6 mm.
= Prepara una fijacion de montaje del detector magnético (BMY3-016) para el montaje del detector magnético en el modelo LEKFS32/40.

Z;SMC 70

Ranura de montaje para detector




Detector magnético de estado solido Tipo
de montaje directo

D-M9N/D-M9P/D-M9B (€

Consulte el sitio web de SMC para obtener

Especificaciones de los detectores magnéticos

los detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

Salida directa a cable

® Se hareducido la corriente de
carga de 2 hilos (2.5 a 40 mA).
@ Uso de cable flexible en la

especificacion estandar.

o

APrecaucion

SR

-
- =) -
o
V

J—

Precauciones

Fije el detector magnético con el tornillo
suministrado instalado en el cuerpo del

detector magnético. El detector magnético
puede resultar dafado si se usa un tornillo

distinto al suministrado.

PLC: Controlador I6gico programable

D-M9LC], D-M9CIV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
Direccion de la entrada eléctrica En linea

Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
Tipo de salida NPN | PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, Relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 28 V)

Consumo de corriente 10 mA o inferior —

Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o inferior 25a40mA
Caida de tension interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior

Corriente de fuga

100 uA o inferior a 24 VDC

0.8 mA o inferior

LED indicador

El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Normativa

Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético D-M9N

| D-M9P

| D-M9B

Revestimiento | Didmetro exterior [mm]

2.6

Numero de hilos

3 hilos (Marrén/Azul/Negro)

| 2hilos (Marrn/Azul)

Aislante — :
Didmetro exterior [mm] 0.88
Area efectiva [mm2 0.15
Conductor — [mm2]
Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexién [mm] (valores de referencia) 17

+ Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los

detectores magnéticos.

= Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso (9]
Modelo de detector magnético D-M9N | D-M9P D-M9B
0.5m (—) 8 7
Longitud de cabl i) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-M9[]
©
ol ©
Q (8}
—
R R — | ——  —— e — iq}}»
L/F
6_|Posicién mas sensible
Tornillo de montaje M2.5 x4 L
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
o LED indicador
D o
™! o
B—t——¢—
22.8
71
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Detector de estado solido normalmente cerrado
Tipo de montaje directo

D-MONE(V)/D-M9PE(V)/D-M9BE(V) C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los
estandares internacionales.

Salida directa a cable

@ La senal de salida se ilumina
cuando no se detecta ninguna
fuerza magnética.

@ Se puede usar para el actuador
adoptado por los detectores
magnéticos de estado sodlido
de la serie D-M9 (excluyendo
los productos bajo demanda)

P! 8
s prH9EEY
/A\Precaucion
\ Precauciones |

Fije el detector magnético con el tornillo

Especificaciones de los detectores magnéticos

PLC: Controlador légico programable

D-M9LCIE, D-MILCIEV (Con LED indicador)

Modelo de detector magnético| D-MONE | D-MONEV | D-M9PE | D-MOPEV | D-M9BE |D-M9BEV
Direccion de laentrada eléctrica | En linea | Perpendicular| En linea |Perpendicular| En linea |Perpendicular
Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos

Tipo de salida NPN | PNP —

Carga aplicable

Circuito IC, Relé, PLC

Relé 24 VDC, PLC

Tension de alimentacion

5,12, 24 VDC (4.5 a 28 V)

Consumo de corriente

10 mA o inferior

Tension de carga

28 VDC o inferior | —

24 VDC (10 a 28 VDC)

Corriente de carga

40 mA o inferior

25a40mA

Caida de tension interna

0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

4V o inferior

Corriente de fuga

100 pA o inferior a 24 VDC

0.8 mA o inferior

LED indicador

El LED rojo se ilumina cuando esta conectado.

Normativa

Marca CE, RoHS

Caracteristicas técnicas del cable dleorresistente de gran capacidad

Modelo de detector magnético | D-MONE(V) | D-MYPE(V) | D-M9BE(V)
Revestimiento | Diametro exterior [mm] 2.6
Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
Didmetro exterior [mm] 0.88
—— Area efectiva [mm2] 0.15
Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm (valores de referencia) 17

= Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los
detectores magnéticos.
+ Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

suministrado instalado en el cuerpo del Peso (d]
detector magnético. El detector magnético 3
puede resultar danado si se usa un tornillo
distinto al suministrado. Modelo de detector magnético D-MONE(V) | D-M9PE(V) D-M9BE(V)
0.5m (—) 8 7
1 m (M)*1 14 13
Longitud de cabl m (M)
3m (L) 41 38
5m (Z)* 68 63
#1 Las opciones de 1 my 5 m se fabrican al recibir el pedido.
Dimensiones [mm]
D-M9LIE D-M9LIEV
© ©
d 8V}
& © ‘ *
Q N PN
L N —— == = 6_| Posicién mas sensible
=4 . .
6 | Posicion mas sensible o) Tornillo de montaje M2.5 x 4 L
’g Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L 8 LED indicador
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana) ’g 2 75 03
o LED indicador 026 2 /
| o (= =t] CJ_\
d o
A N N2 @ 15.9 ©
Gt —<g—c— o ws | ¥
22.8
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Detector de estado solido con indicador de
2 colores, Tipo de montaje directo

D-MONW/D-M9PW/D-M9BW C €

Consulte el sitio web de SMC para obtener
los detalles de los productos conforme a los

Especificaciones de los detectores magnéticos estandares internacionales.

Salida directa a cable PLC: Controlador l6gico programable

carga de 2 hilos (2.5 ad40m A). Modelo’de detectormagnetlco D-MONW | D-M?PW | D-M9BW
. Direccion de la entrada eléctrica En linea
@ Uso de cable flexible en la - . .
ifi .. ind Tipo de cableado 3 hilos 2 hilos
especificacion estandar. - Tipo de salida NPN | PNP —
® El rango adecuado de trabajo Carga aplicable Circuito IC, Relé, PLC Relé 24 VDC, PLC
se puede determinar mediante Tensién de alimentacion 5,12, 24 VDC (452 28 V) —
el color del LED. (Rojo — Verde Consumo de corriente 10 mA o inferior —
— Rojo) Tension de carga 28 VDC o inferior | — 24 VDC (10 a 28 VDC)
Corriente de carga 40 mA o inferior 2.5a40mA
Caida de tension interna) 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA) 4V o inferior
Corriente de fuga 100 uA o inferior a 24 VDC 0.8 mA o inferior
- Rango de trabajo .......... EI LED rojo se ilumina.
LED indicador Rango de trabajo adecuado .......... El LED verde se ilumina.
Normativa Marca CE, RoHS
A\Precaucion o o ] _ _
: Caracteristicas técnicas del cable 6leorresistente de gran capacidad
Precauciones
" o , Modelo de detector magnético D-MONW | D-M9PW |  D-M9BW
Fije el detector magnético con el tornillo —— - -
suministrado instalado en el cuerpo del Revestimiento | Didmetro exterior [mm] 2.6
detector magnético. El detector magnético Aislante Numero de hilos 3 hilos (Marrén/Azul/Negro) | 2 hilos (Marrén/Azul)
puede resultar dafado si se usa un tornillo Diametro exterior [mm] 0.88
distinto al suministrado. Area efectiva [mm2] 0.15
Conductor =
Didmetro de trenzado [mm] 0.05
Radio minimo de flexion [mm] (valores de referencia) 17

= Consulte las caracteristicas comunes de los detectores de estado sélido en la Guia de los
detectores magnéticos.
# Consulte las longitudes de los cables en la Guia de los detectores magnéticos

Peso [g]
Modelo de detector magnético D-M9NW | D-M9PW D-M9BW
0.5m (—) 8 7
Longitud de cable il M) 14 13
3m (L) 41 38
5m (Z) 68 63
Dimensiones [mm]
D-MoJwW
6 | Posicion mas sensible
Tornillo de montaje M2.5 x 4 L
Tornillo de cabeza ranurada (punta plana)
0 LED indicador
D o
™l
=
22.8
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Al

Serie LEKFS

Alta rigidez y alta precision, modelo sin vastago
Precauciones especificas del producto 1

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada. Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el

manejo de productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

|

Disefio |

Manipulacidén

/A\Precaucion

1. Evite aplicar una carga que supere los limites

especificados.

Seleccione un actuador adecuado segun la carga de trabajo y
el momento admisible. Si no se respetan los limites especifi-
cados, la carga excéntrica aplicada a la guia resultara excesi-
va y tendra efectos adversos como la creacion de juego en las
piezas deslizantes de la guia, una reduccion de la precision y
una menor vida util del producto.

2. No utilice el producto en aplicaciones en las que se apli-

que una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

|

Seleccion \

/A\Advertencia

1.

No aumente la velocidad por encima de los limites
especificados.

Seleccione un actuador adecuada conforme a la relacién entre la
carga de trabajo admisible y la velocidad, asi como conforme a la
velocidad admisible para cada carrera. Si no se respetan los limites
especificados, tendra efectos adversos como la generacion de ruido,
una reduccidn de la precisién y una menor vida Util del producto.

. No utilice el producto en aplicaciones en las que se apli-

que una fuerza externa o fuerza de impacto excesivas.
Podrian producirse fallos de funcionamiento.

. Si el producto se utiliza repetidamente con carreras

parciales (véase la tabla siguiente), utilicelo a carrera
completa al menos una vez cada docena de ciclos.
En caso contrario, la lubricacion podria expirar.

Modelo
LEKFS16
LEKFS25
LEKFS32
LEKFS40

Partial stroke
50 mm o menos
65 mm o0 menos
70 mm 0 menos

105 mm o menos

. Cuando se aplica una fuerza externa sobre la mesa,

determine el tamafo anadiendo la fuerza externa a la
carga de trabajo para calcular la carga de trabajo total

Cuando se usa un conducto de cable o un tubo de movimiento
flexible acoplado al actuador, la resistencia al deslizamiento
de la mesa aumenta, pudiendo provocar un fallo de funciona-
miento del producto.

|

Manipulacion

/A\Precaucion

1.

Establece el valor de [En posicion] en los datos de
paso en al menos 0.5.

Si se ajusta a un valor inferior, es posible que la senal de
finalizacion de [En posicidn] no se envie correctamente.

2. Senal de salida INP

1) Operacion de posicionamiento
Cuando el producto se encuentra dentro del rango de ajuste de
los datos de paso [En posicion], la sefial de salida INP se activa.
Valor inicial: Fijado en [0.50] o superior.

ZSNC

1

1

1

13.

/A\Precaucion

3. No permita que la mesa choque contra el extremo

de la carrera.

Si los parametros del driver, el origen o lo programas se confi-
guran de forma incorrecta, la mesa puede colisionar con el fi-
nal de carrera del actuador durante el funcionamiento. Com-
pruebe los siguientes puntos antes del uso.

Si la mesa colisiona con el final de carrera del actuador, la
guia, el husillo a bolas, la correa o el tope interno pueden rom-
perse. Podria producirse un funcionamiento anémalo.

e 111 X

I :
Maneje el actuador con cuidado cuando lo use en direccion
vertical, ya que la pieza caera libremente debido a su propio
peso.

4. La fuerza de desplazamiento debe ser el valor inicial.

Si la fuerza de desplazamiento se ajusta por debajo del valor
inicial, puede provocar que se genere una alarma.

5. La velocidad real de este actuador depende de la

carga de trabajo y de la carrera.

Compruebe las especificaciones conforme a la seccion de
seleccion de modelo del catalogo.

6. No apliques una carga, impacto o resistencia adicional

a la carga transferida durante el retorno al origen.

La fuerza adicional producira el desplazamiento de la posicion
de origen, dado que se basa en el par motor detectado.

7. Evite rayar, hacer muescas o causar otros danos en

el cuerpo y superficies de montaje de la mesa.
Puede provocar irregularidades en la superficie de montaje,
juego en la guia o un aumento de la resistencia al
deslizamiento.

8. Evite aplicar impactos o momentos excesivos

durante el montaje de una pieza.

Si se aplica una fuerza externa que supere el momento
admisible, puede producirse juego en la guia o un aumento de
la resistencia al deslizamiento.

9. La planeidad en la superficie de montaje debe ser

entre 0.1 mm/500 mm.

Una planeidad insuficiente de la pieza o de la base montada
sobre el cuerpo del producto puede producir juego en la guia'y
una mayor resistencia al deslizamiento.

0. Durante el montaje del producto, asegura un

diametro de al menos 40 mm para el cable.

1. No golpee la mesa con la pieza durante la operacion

de posicionamiento y en el rango de posicionamiento.

2.Se aplica grasa sobre la banda antipolvo para su

deslizamiento. Si retira la grasa para eliminar las
particulas extranas, etc., asegurese de volver a aplicarla.

En caso de montaje inferior, la banda antipolvo
podria doblarse.
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Serie LEKFS

Al

Alta rigidez y alta precision, modelo sin vastago
Precauciones especificas del producto 2

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada. Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el

manejo de productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

Manipulacién

/A\Precaucion

14. Cuando monte el cuerpo, utilice tornillos con la longitud
adecuada y apriételos al par de apriete adecuado.
Aplicar un par de apriete superior al recomendado puede causar fun-
cionamiento erréneo, mientras que un par de apriete inferior puede
provocar el desplazamiento de la posicién de montaje o, en condicio-
nes extremas, el actuador podria soltarse de su posicién de montaje.

Cuerpo fijo 9A
!
i S
< %, >
Modelo |Tamafio de tonilo| Par de apriete max. [N-m] |@ A [mm]| L [mm]
LEKFS16 M3 0.6 3.5 23.5
LEKFS25 M4 1.5 4.5 24
LEKFS32 M5 3.0 5.5 30
LEKFS40 M6 5.2 6.6 31
Montaje del cuerpo
Superficie de

Para alojamiento
inferior B

referencia de montaje
del cuerpo

Pasador de
posicionamiento
(Plano de referencia)

Supericie de referencia |
de montaje del cuerpo

Pasador de posicionamiento
(Plano de referencia)
Pasador de posicionamiento
(Alojamiento B inferior)

Pasador de posicionamiento

El paralelismo de recorrido se suministra con referencia al plano de referencia de
montaje del cuerpo. Si se requiere un paralelismo de recorrido de alta precision, fije
el plano de referencia con respecto a los pasadores de posicionamiento, etc.

Para cuerpo inferior

Pasador de posicionamiento
(Cuerpo inferior)

Pieza fija — - -
Modelo Tamano | Par ge apriete L(Prgf. max. de
de tornillo] méx. [N-m] tornillo) [mm]
= LEKFS16/M4 x 0.7 1.5 6
LEKFS25|M5 x 0.8 3.0 8
] LEKFS32| M6 x 1 5.2 9
P LEKFS40|M8x1.25] 125 13

Para evitar que los tornillos de retencidn de la pieza interfieran con el cuerpo, use tornillos que
sean como minimo 0.5 mm mas cortos que la profundidad méxima del tornillo. Si se emplean
tornillos mas largos, éstos pueden entrar en contacto con el cuerpo y causar problemas.

75

15. No utilice el producto con la mesa fija y el cuerpo
del actuador en movimiento.

16. Compruebe las especificaciones para la velocidad
minima de cada actuador.
En caso contrario, pueden producirse fallos de
funcionamiento inesperados, como golpes.

|

Mantenimiento

A\ Advertencia

Frecuencia del mantenimiento
Realice el mantenimiento conforme a la tabla inferior.

Frecuencia Comprobacién visual [Comprobacién internal Comprobacion correa:
Inspeccién antes o o o
del uso diario

Inspeccidén cada
6 meses / 1000 km / O O O
5 millones de ciclos*

« Seleccione aquello que ocurra primero.

® Elementos en los que realizar una comprobacion
visual
1. Tornillos de fijacion flojos, suciedad anémala
2. Imperfecciones y uniones de cables
3. Vibracioén, ruido

® Elementos en los que realizar una comprobacion
interna
1. Estado del lubricante en las piezas moviles.
2. Aflojamiento 0 juego mecanico en piezas fijas y tornillos de fijacion.

® Elementos para comprobacion de correa
Detén el funcionamiento inmediatamente y sustituye la correa
si se da cualquiera de las siguientes situaciones. Ademas,
asegurate de que el entorno y las condiciones de
funcionamiento cumplen con los requisitos especificados para
el producto.
a. El material de la correa esta desgastado
La fibra de la correa se ha vuelto rugosa, la goma se ha separado y la
fibra ha adquirido un color blanquecino, las lineas de las fibras se han
vuelto borrosas

b. El lateral de la correa se esta pelando o desgastando
Los bordes de la correa se han redondeado y sobresalen
hilos deshilachados

c. La correa esta parcialmente cortada
La correa esta parcialmente cortada, las particulas extranas
atrapadas entre los dientes de otras piezas estan causando
dafos

d. Hay una linea vertical visible sobre los dientes de la
correa
Se han producido dafios debido al desplazamiento de la
correa sobre el reborde

e.La goma de la parte posterior de la correa esta
reblandecida o pegajosa.

f . Hay grietas visibles en la parte posterior de la correa

ZSNC



Serie LEKFS

Al

Tipo encoder absoluto bateryless
Precauciones especificas del

Lea detenidamente las siguientes instrucciones antes de su uso. Consulte las normas de seguridad en
la contraportada. Consulte las precauciones sobre actuadores eléctricos en las "Precauciones en el

producto

manejo de productos SMC" o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC http://www.smc.eu

Manipulacién

/A\Precaucion

1. Error de ID de encoder absoluto no coincidente en
la primera conexion
Tras suministrar alimentacién, se produce un «Error de ID no coinci-
dente» en los siguientes casos. Después de reiniciar la alarma, realiza
una operacion de retorno al origen antes de volver a usar el producto.
- Cuando se conecta un actuador eléctrico y se activa la ali-
mentacién por primera vez tras la adquisicion*’
- Cuando se sustituye el actuador o el motor
- Cuando se sustituye el controlador
«1 Si has adquirido un actuador eléctrico y un controlador usando la
ref. del conjunto, ya se habra realizado el emparejamiento y es
posible que no se genere la alarma.
«Error de ID no coincidente»
El funcionamiento se habilita al hacer coincidir el ID del encoder en
el lado del actuador eléctrico con el ID registrado en el controlador.
Esta alarma se produce cundo el ID del encoder es diferente de
numeros registrados en el controlador. Al reiniciar esta alarma, el
ID del encoder se vuelve a registrar (emparejar) en el controlador.

Si el controlador se cambia tras completar el emparejamiento

ID del encoder (+ Los siguientes valores son ejemplos.)

Actuador 17623 17623 17623 17623

Controlador 17623 17699 17699 17623

;e ha producido un error de 1D no coincidente? No Si Reinicio de error => No

ID del encoder
en el lado del
controlador

ID del encoder en el lado
del actuador

El nimero ID se comprueba automaticamente cuando se activa
el suministro de alimentacion.
Se emite una sefal de error si el nimero ID no coincide.

2. En entornos con fuertes campos magnéticos, el uso
puede ser limitado.
Se utiliza un sensor magnético en el encoder. Por tanto, si el motor
del actuador se usa en lugares donde se generen fuertes campos
magnéticos, pueden producirse dafios o fallos de funcionamiento.
No expongas el motor del actuador a campos magnéticos con
una densidad de flujo magnético de 1 mT o mas.
Cuando se instala un actuador eléctrico y un cilindro neumati-
co con detector magnético (ej. serie CDQ2) o multiples actua-
dores eléctricos uno al lado del otro, mantén una separacién
de 4 0 mm o mas alrededor del motor. Consulta el disefio del
motor del actuador.

No se puede instalar un cilindro neumatico con
detector magnético en el area sombreada.

O

SVC

® Con actuadores alineados

Los actuadores de SMC se pueden usar con sus motores colocados unos
junto a los otros. No obstante, para actuadores con un iman de deteccién
magnética integrado (series LEY y LEF), mantén una separacion de 40 mm
0 mas entre los motores y la posicién por la que pasa el iman.

En la serie LEF, el iman esta en el centro de la mesa, mientras que en la
serie LEY el iman esta en la parte del émbolo. (Para mas detalles, consulta
el disefio en el catélogo.)

Se pueden usar con sus motores
colocados unos junto a los otros.

[l |

R

(U |

M=

No permitas que los motores estén muy cerca
de la posicion por la que pasa el iman.
Motor

Parte del iman integrado en el
actuador eléctrico (tuerca roscada)

Mantén una separacion
i - ﬂ!@”” / i de 40 mm o més.
|
T |

Parte del iman integrado en el actuador
eléctrico (unidad de mesa)

3. El tamaio del conector del cable del motor es dife-

rente del tamafo del actuador eléctrico con un en-
coder incremental.

El conector del cable del motor de un actuador eléctrico con
un encoder absoluto sin bateria es diferente del de un actua-
dor eléctrico con un encoder incremental. Dado que las di-
mensiones de la cubierta son diferentes, ten en cuenta las di-
mensiones durante el proceso de disefo.

65 o

Dimensiones de la cubierta del conector del encoder absoluto sin bateria
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Controladores e e
Serie JXCL C€ 26 N

—— Para mas detalles consulta la pagina 128. ——

N O e Ol PO Gl TNl I L i i . p-79

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC) e

serie JXC51/61

Absoluto bateryless (Motor paso a paso 24 VDC)

serie JXC[J
—

EtherCAT. ™

Con subfuncién STO

DeviceNet

~

Con subfuncién STO

e Cable del actuador XD
® Precauciones relacionadas con las diferentes versiones del controlador (XD
% SNIC 8



Controlador
(Modelo programable)

Serie JXC51/61

Forma de pedido

C€ 28 N

Para mas detalles consulta la pagina 128.

JXC

1

n Modelo de 1/0 9 Montaje

5]1[7]1
o oo

9 Longitud del cable I/0 [m]

0

0 Ref. del actuador

en paralelo 7 | Montaje con tornillo — Ninguno
5 NPN 81 Rail DIN 1 15
6 PNP 1 El rail DIN no esta incluido. 3 3
Debe pedirse de forma 5 5

separada.

Sin las especificaciones del cable y las opciones del actuador
Ejemplo: Introduce «LEKFS25EA-100» para el modelo
LEKFS25EA-100B-R1C1.

| Controlador en blanco*’

BC

#1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

4 . . . . N\ 4 N\
Este controlador se vende como una unidad individual Precauciones sobre los controladores
después de que se establezca el actuador compatible. en blanco (JXCC1JJ-BC)

Asegurate de que la combinacion del controlador y el Un controlador en blanco es un controlador
actuador es correcta. en el que el cliente puede escribir los datos
L del actuador con el que va a funcionar de
<Comprueba lo siguiente antes deluso> forma combinada. Para realizar la escritura
(D Comprueba la referencia del modeloenla ~ ______o----mmm77 de datos, usa el software de configuracion
etiqueta del actuador. Este valor debe ([ EKFS25EA-100 o del controlador ACT Controller 2 o software
coincidir con el del controlador. eﬁrpec”ii% #’Xg-BCYY- XCBOW
Comprueba que la configuracion de /0 * Tanto ontroller 2 como JXC- se
@ Compru ,qu. gurad pueden descargar del sitio web de SMC.
paralelas coindice (NPN 0 PNP). ® « Para usar este software, realiza el pedido
Y ) del cable de comunicacién para
parametrizar el controlador (JXC-W2A-C) y
+ Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacién sobre el uso de los productos. el cable USB (LEC-W2-U) por separado.
Descargatelo a través de nuestro sitio web: https://www.smc.eu
Requisitos de hardware
it Windows®10 Windows®7
. . ist. ope- indows! -
Especificaciones il (64 bits) BTG
Windows®10
JXC51 Software| AT Controller 2 1y oy
Modelo JXC61 (Con funcion JXC-BCW)
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC) * Windows®7, Windows®8 y Windows®10 son
" — — - — marcas registradas propiedad de Microsoft
Alimentacion Tensioén de alimentacién: 24 VDC =10 % Corporation en EE. UU.
Consumo de corrlent-e (controlador) 100 mA o menos Sitio web de SMC
Encoder compatible Encoder Encoder absoluto https://www.smc.eu
Entrada en paralelo 11 entradas (aislamiento fotoacoplador) g J

Salida en paralelo

13 salidas (aislamiento fotoacoplador)

Comunicacion en serie

RS485 (Unicamente para los modelos LEC-T1 y JXC-W2)

Memoria

EEPROM

Indicador LED

PWR, ALM

Longitud de cable [m]

Cable del actuador: 20 0 menos

Sistema de refrigeracion

Refrigeracion por aire ambiental

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 °C (sin congelamiento)

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o0 menos (sin condensacion)

Resistencia de aislamiento [MQ]

Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (500 VDC)

Peso [g]

150 (montaje con tornillo), 170 (montaje en rail DIN)

79
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Controlador (Modelo programable) Serie JX C5 1/ 6 1

Coémo montar los productos

a) Montaje con tornillo (JXCLI170])
(instalacion con dos tornillos M4)

b) Montaje en rail DIN (JXC[J180])
(instalacién con el rail DIN)
El rail DIN esta bloqueado.

Cable de toma a tierra

Cable de toma a tierra

Cable de toma
tierra

Direccién de montaje :> -

Direccion de
montaje

Adaptador de montaje

en rail DIN
Engancha el controlador en el rail DIN y presiona la palanca
de seccion A en la direccién de la flecha para bloguearlo.
* Cuando se utiliza el tamafo 25 o mas de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.
7 L
Rail DIN e 505
AXT100-DR-[] k (Paso)
+ Para [J, introduce un nimero de los indicados en la linea «N°» de la tabla siguiente. ol 6 A Lo L L L
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en la pagina 81. e R e i i i i i -
0
. . 1.25
Dimensiones L [mm)] s
N.2 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20
L 23 | 35| 48 | 605 | 73 |855| 98 |110.5| 123 [135.5| 148 |160.5| 173 |185.5| 198 |210.5| 223 |235.5| 248 |260.5
N.e 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 |285.5| 298 [310.5| 323 |335.5| 348 |360.5| 373 |385.5| 398 [410.5| 423 |(435.5| 448 |460.5| 473 |485.5| 498 |510.5

Adaptador de montaje en rail DIN
LEC-DO (con 2 tornillos de montaje)

Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.

N
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Serie JXC51/61

Dimensiones

67 (11.5)
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* Se puede
montar en rail
DIN (35 mm)
(91.7)
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D45

Para montaje del cuerpo
(Modelo de montaje con tornillo)
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187.3 (Cuando se bloquea el rail DIN)
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Controlador (Modelo programable) Serie JX C5 1/ 6 1

Ejemplo de cableado

# Cuando conecta un PLC al conector I/O en paralelo, use el cable 1/0 (LEC-CN5-[]J).
+ El cableado cambia dependiendo del tipo de I/O paralelas (NPN o PNP).

] Conector I/0 en paralelo

Diagrama de cableado

JXC51CJC] (NPN) JXC61C1] (PNP) o
Alimentacién 24 VDC Alimentacién 24 VDC
CN5 para sefal /0 CN5 para sefal I/O
COM+ | Al {1 COM+ | A1 {1
COM- | A2 COM- | A2
INO A3 — INO A3 | - —
IN1 A4 — IN1 A4 | - —
IN2 A5 — IN2 A5 | - —
IN3 A6 — IN3 A6 |~ - —
IN4 A7 — IN4 A7 | ° - —
IN5 A8 — IN5 A8 |~
SETUP | A9 [— SETUP | A9 k;_.—'
HOLD | A10 — HOLD | A10 — —
DRIVE | Al1 — DRIVE | A11 — —
RESET | A12 — RESET | A12 — —
SVON | A13 — SVON | A13 |~
outo | Bi ouTo | Bi @
ouTi | B2 outi | B2 arge}
ouT2 | B3 ouT2 | B3 {Carga}
ouUT3 | B4 OUT3 | B4 {Cargal
ouT4 | B5 ouT4 | B5 {Cergal
ouT5 | B6 ouTs | B6 {Carga}
BUSY | B7 BUSY | B7 {Cargal
AREA | B8 AREA | B8 {Carga}
SETON | B9 SETON | B9 {Carga}
INP B10 INP B10 {Carga}
SVRE | Bi1 SVRE | B11 {Carga}
*ESTOP | B12 «ESTOP | B12 {Carga}
«ALARM | B13 *ALARM | B13 {Carga}
[
Senal de entrada Senal de salida
Nombre Detalles Nombre Detalles
COM+ | Conecta el suministro de alimentacion de 24 V para la sefial de entrada/salida OUTO0 a OUT5| Envia el n.? de datos de paso durante el funcionamiento
COM-  [Conecta el suministro de alimentacion de 0 V para la sefial de entrada/salida BUSY Envia la sefial cuando el actuador estd en movimiento
INOa IN N.2 de bit especificado para datos de paso AREA Envia la sefial dentro del rango de ajuste de salida del rea de los datos de paso
alNs (la entrada se indica combinando INO con 5). SETON Envia la sefial cuando retorna al origen
SETUP Instruccion para retorno al origen INP Envia la sefial cuando se alcanza la posicién de destino o la fuerza
HOLD Funcionamiento temporalmente parado objetivo (Se ilumina cuando se completa la colocacion o el empuje).
DRIVE Instruccién para impulso SVRE Envia la sefial cuando se ha activado el servoaccionamiento
RESET Restablece la alarma e interrumpe el funcionamiento *ESTOP*1 Se desactiva cuando se indica la parada de EMG
SVON Instruccién de activacion del servoaccionamiento *ALARM*1 Se desactiva cuando se genera la alarma

+1 Sefal de circuito logico negativo (N.C.)

smC 5
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Serie JXC51/61

Config_;uracién de datos de paso

1. Configuracién de datos de paso para posicionamiento

En esta configuracion, el actuador se mueve hacia la posicion
de destino y se detiene en ella.
El siguiente diagrama muestra los elementos de configura-

cion y el funcionamiento.

Los elementos de configuracion y los valores de ajuste para
este funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Velocidad

Posicién

Salida INP | ON

En posicién

OFF

[ON]

Datos de paso
(posicionamiento)

©: se debe definir.
O': se debe ajustar segun se requiera.
—: no se requiere configuracion.

2. Configuracion de datos de paso para empuje

El actuador se mueve hacia la posicion de inicio del empuje y, cuando
la alcanza, empieza a empujar con la fuerza de ajuste 0 menos.

El siguiente diagrama muestra los elementos de configuracion y el
funcionamiento. Los elementos de configuracion y los valores de
ajuste para este funcionamiento se establecen a continuacion.

Velocidad
Vel. de empuje

Fuerza de empuje
Disparador LV

Velocidad

Aceleracion

Deceleracion

Posicién

En posicién

1

Salida INP | ON

Datos de paso (empuje)

[ON|

OFF

©: se debe definir.
O : se debe ajustar seglin se requiera.

Necesidad

Elemento

Detalles

Necesidad

Elemento

Detalles

Cuando se requiere una posicion absoluta,

Cuando se requiere una posicion absoluta,

© | Movimiento MOD definir Absoluto. Cuando se requiere una © | Movimiento MOD definir Absoluto. Cuando se requiere una
posicion relativa, definir Relativo. posicion relativa, definir Relativo.
© | Velocidad Velocidad de traslado a la posicion de destino © | Velocidad Velocidad de traslado a la posicion de inicio de empuje
© | Posicién Posicién de destino © | Posicién Posicién de inicio de empuje
Parametro que define la rapidez con la que el Parametro que define la rapidez con la que el
. j idad. » I I qj locidad.
O | Aceleracion actuador alcanza el a_]uste de: ve!o_mdad Cuanto O | Aceleracién actuador alcanza el ajuste de vel oadac}
mayor es el valor de ajuste, mas rapidamente se Cuanto mayor es el valor de ajuste, mas
alcanza el ajuste de velocidad. rapidamente se alcanza el ajuste de velocidad.
Parametro que define la rapidez del Parametro que define la rapidez del
O | Deceleracion actuador en pararse. Cuanto mayor es el O | Deceleracion actuador en pararse. Cuanto mayor es el
valor de ajuste, mas rapidamente se detiene. valor de ajuste, mas rapidamente se detiene.
Se define la proporcion de fuerza de empuije.
Valor 0. El rango de ajuste varia en funcion del
© | Fuerza de empuje | (Sise definen los valores de 1 a 100, el ) g ! s .
; ) o ' © | Fuerza de empuje | modelo de actuador eléctrico. Para mas
funcionamiento cambiara al modo de empuije). . - —
informacion del actuador eléctrico, consulta el
— | Disparador LV No se requiere configuracion. manual de funcionamiento.
— | Vel. de empuje No se requiere configuracion. Condicién que activa la sefial de salida de
o Fuerza de Par méx. durante la operacion de posicionamiento ] INP. La sefial de salida INP se activa
desplazamiento (no se requiere ningdn cambio especifico). © | Disparador LV cuapdo la fuerza generada supera el valor.
— - — - El nivel de umbral debe ser el de la fuerza
O | Area 1, Area 2 g;ré(ﬂmon que activa la senal de salida de de empuje o menor.
— - = - Velocidad de empuje durante el empuje.
Condicidn que activa la sefal de salida de Cuando se define como rapida la velocidad, el
INP. Cuando el actuador entra en el rango actuador eléctrico y las piezas pueden resultar
de [en posicion], se activa la sefal de O | Vel. de empuje dafiadas debido al impacto cuando golpean el
O | En posicién salida INP. (No es necesario cambiar esto extremo, por lo que el valor de ajuste debe ser
desde el valor inicial). Cuando es més pequefio. Para mas informacién del actuador
necesario enviar la sefial de llegada antes eléctrico, consulta el manual de funcionamiento.
de que acabe la operacion, que el valor
sea mas grande. o Fuerza de Par max. durante la operacién de posicionamiento
desplazamiento (no se requiere ninguin cambio especifico).
« 5 Condicion que activa la sefnal de salida de
O | Areal, Area?2 AREA.
Distancia de transferencia durante el
empuije. Si la distancia transferida supera
© | En posicion el ajuste, se detiene aunque no esté
empujando. Si se supera la distancia
transferida, no se activara la sefial de salida INP.
83
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Controlador (Modelo programable) Serie JX C5 1/ 6 1

Temporizacion de senal

Retorno al origen

Alimentacion 24V
— oV
ON
SVON OFF
Entrada
SETUP I
ON
BUSY
OFF
SVRE
SETON
Salida
INP \
n
n
1n
+*ALARM i
= R
+*ESTOP HERY
— : |‘
HE
1 [}
[
Velocidad + + 0 mm/s
1 \
Retorno al origen E \
T \

1
e L
]

!

Si el actuador esta dentro del rango «En posmon» del parametro !
| basmo se activara INP, pero si no, seguira desactivada.

* «*ALAF{MA» y «<*ESTOP» se expresan como circuitos légico negativos

Operacion de oo

IExplorar eln? de: ._E;;)I_o-rér_ ;I_r; -“15
posicionamiento ;9%‘9?.‘1%9%9--; Operacién de empuje ;99.4%*9&"9_!2%%0'
ON - ON
AN ¢ . B = OFF IN él ________________ - OFF
Entrada 15msoL. i Enviaeln2de | Entrada 15ms 67 iEnviaeln2de !
DRIVE més | i datosde paso i DRIVE = | datos de paso_}
i ON e ON
ouTt K ouT i
+ OFF He OFF
Salida BUSY : Salida BUSY
INP i INP A
n H
i A
T y
i i
Velocidad it 0 mm/s L
el . \
i6 ici i Yo Velocidad  — 0 mm/s
Operacion de p05|c|onam|ento:r “. Operacion de empuje |
L S Y S SR
E Si el actuador esta dentro del rango «En posicion» de los datos E ' Si la fuerza de empuije actual supera el valor «Disparador i
! de paso, se activara INP, pero si no, seguira desactivado. i : LV» de los datos de paso, se activara la sefial INP. !
# «OUT» se envia cuando «DRIVE» cambia de ON a OFF. Para mas detalles sobre
el controlador para la serie LEM, consulta el manual de funcionamiento. (Cuando
se aplica el suministro de alimentacion, «<DRIVE» o «<RESTABLECER> se activan
o «xESTOP» se desactiva, todas las salidas de «OUT» estan desactivadas)
HOLD Reinicio Resbcint e ma |
____________ b
Entrada HOLD I ON Entrada | RESET I ON
: ON ON
Salida BUSY ouT
—] OFF . — ,'". OFF
Salida 0 o
— IR N
*ALARM R
___________ — OFF
Velocidad 0 mm/s .Desaclwamonde alarmaj HIR
HOLD durante el funcionamiento r"'“'““““'“::::::“" e
1 Es posible identificar el grupo de alarma mediante la i
— — i combinacién de sefiales OUT cuando se genera la alarma. !
+ Cuando el actuador se encuentra en el rango «En posicién» en la operacion e e P e S
de empuje, no se detiene ni aunque se reciba la sefial HOLD = «xALARMA» y se expresa como circuito I6gico negativo
’-
2 SNC
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Serie JXC51/61

Opciones

B Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacion JXC-W2A-C

32

51

3000

= Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

LE

(3 Kit de ajuste del controlador JXC-W2A
Un juego incluye un cable de comunicacion (JXC-W2A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
» Software de configuracién del controlador

* Driver USB (para JXC-W2A-C)

Descargar del sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Sist. operativo Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Interfaz de Puertos USB 1.1 0 USB 2.0
comunicacién

Display Resolucion 1024 x 768 o mas

= Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

B Cable de conversion P5062-5 (longitud del cable: 300 mm)

M Enchufe de alimentacién JXC-CPW

= El enchufe de alimentacion es un accesorio.
<Tamafo de cable aplicable> AWG20
(0.50 mm2), diametro de cubierta de
2.0 mm o menos

DM caav @ ov
OJOYO @ M24v (B N.C
@0 g
® EMG (& LKRLS
Conector de alimentacion
N?;‘griﬁadlel Funcién Detalles
0V |Alimentaciéon comun (-)|Los terminales M24V, C24V, EMG y LK RLS son comunes (-).
M24V | Alimentacién del motor (+) | Alimentacion (+) del motor del controlador
C24V |Alimentacion de control (+)| Alimentacién (+) de control del controlador

EMG
LK RLS

Parada (+)
Desbloqueo (+)

Terminal de conexién del circuito de parada externa
Terminal de conexion del interruptor de desbloqueo

Conmutador de | 1
habilitacion | ||
— J

(opcional) \.? =

Conmutador
de parada

H Teaching box
LEC-T1-3[E|G

Teaching box

Longitud de cable [m]
| 3 | 3

l Conmutador de habilitacion
Ninguno
S | Equipado con conmutador e habilitacion

Idioma inicial ®
J Japonés
E Inglés

= Conmutador de seguridad para
funcion «jog and test»

¢ Conmutador de parada

# El idioma mostrado se puede
@ Equipado con conmutador de parada ]

cambiar a inglés o japonés.

T pum . r’.f g: Especificaciones
Nk L Elemento Descripcién
300 Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
Longitud de cable [m] 3
« Para conectar la teaching box (LEC-T1-300GLJ) o el kit de ajuste del controlador Proteccion — IP64 (excepto conector)
(LEC-w2LJ) en el controlador se requiere un cable de conversion. Rango de temperatura de trabajo [ C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Peso 350 (Excepto cable
W Cable I/0 Lot {Excepto cable)
L E C C N 5 Lado del controlador Lado PLC
(N.2 de terminal) N
; Q :
Longitud del cable (L) [m] = \43 Al3
1 1.5 a B1
3 3 :
5 5 B13 a1z (144 L B13
N2de pindel | Colordel | Marca en |Color de| N®de pindel | Colordel | Marca en |Color de|
conector | aislamiento | el cable [la marcal conector | aislamiento | el cable [la marcal
A1l Marrén claro | ®@ Negro B1  |Amarillo m m Rojo
+ Tamafio de conductor: AWG28 A2 |Marrnclaro| m Rojo B2 Verdeclaro | M W Negro
A3  |Amarillo| = Negro B3 Verde claro | W = Rojo
A4 |Amarillo| m Rojo B4 Gris | E Negro
A5 Verde claro | @ Negro B5 Gris | E Rojo
A6 | Verdeclro | m Rojo B6 Blanco | m m Negro
A7 Gris | ® Negro B7 Blanco | m m Rojo
Peso A8 Gris | ® Rojo B8  [Marénclaro| m ® W | Negro
Ref. producto | Peso [g] A9 Blanco | m Negro B9 |Marrén Qaro H EE | Rojo
LEC-CN5-1 170 A10 |Blanco | ® Rojo B10 |Amarillo, m m ® | Negro
A11  |Marénclaro| @ m Negro B11 |Amarillo m m m | Rojo
LEC-CN5-3 320 A12  [Mardnclaro| = m Rojo B12 | Verdeclro | m m m | Negro
LEC-CN5-5 520 A13  |Amarillo) m m Negro B13 | Verdeclaro | m m m | Rojo
— Apantallamiento
85
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Controlador de motor paso a paso
Serie JXCEL1/91/PLI/D1/LLI/M1 C € 28 ~S\s

Para més detalles consulta la pagina 128.

Forma de pedido

DI 7T
0000 o

0 Protocolo de comunicacion 9 Numero de ejes,

EtherCAT. EtherNet/IP

JXC

o especificacion especial
Estandar - p
ST0 1 1 eje, estandar
E EtherCAT [ ] [ F 1 eje, con subfuncién STO
9 |EtherNet/IP™ [ ] [ ] = g
P | PROFINET [ ) o Con Con Con
: _ subfuncion subfuncion subfuncion
'I:_’ D%CS'N:@ : o sTO STO sTO
-Lin
M | CC-Link ° — o Opcion DeviceNet @ I0-Link CCoLink
—_ Sin opciones \ :
6 Montaie s Con enchufe de comunicacion ‘ .
J : : de modelo recto
7 Montaje con tornillo T | Conenchufe de comunicacién
8! Rail DIN de modelo de derivacién en T y
#1 El rail DIN no estd incluido. Debe pedirse = Selecciona «—» para cualquiera que - R
de forma separada. (Véase la pagina 90.) no sea JXCD1 ni JXCM1. ‘
e Ref. del actuador g ) i
Sin las especificaciones del cable y las opciones del actuador J
Ejemplo: Introduce «LEKFS25EB-100» para el modelo
LEKFS25EB-100B-R1CICl. Con -
BC] Controlador en blanco*! S“b;‘_‘r”cf'on

=1 Requiere un software especifico (JXC-BCW)

( Este controlador se vende como una unidad individual
después de que se establezca el actuador compatible.

Asegurate de que la combinacion del controlador y el actuador es correcta.

(1) Comprueba la referencia del modelo en la etiqueta del actuador. Este valor debe
coincidir con el del controlador.

-

= Consulta el Manual de funcionamiento para obtener informacion sobre el uso de los productos. Descargatelo a través de nuestro sitio web: https://www.smc.eu

( Precauciones sobre los controladores en blanco (JXCLILILII-BC) A

Un controlador en blanco es un controlador en el que el cliente puede escribir los datos

del actuador con el que va a funcionar de forma combinada. Para realizar la escritura de

datos, usa el software de configuracion del controlador ACT Controller 2 o software

especifico JXC-BCW.

* Tanto ACT Controller 2 como JXC-BCW se pueden descargar del sitio web de SMC.

* Para usar este software, realiza el pedido del cable de comunicacion para parametrizar
el controlador (JXC-W2A-C) y el cable USB (LEC-W2-U) por separado.

Requisitos de hardware

f ] f ®
SISt ope W|ndom{s ihy Windows®7 Windows®8 Windows®10
rativo (64 bits)
ACT Controller 2
Software| 1 funcién JXC-BCW) JXC-BCW

= Windows®7, Windows®8 y Windows®10 son marcas registradas propiedad de Microsoft
Corporation en EE. UU.

S Sitio web de SMC https://www.smc.eu

sMC %
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Especificaciones
Modelo JXCE1 | JUXCEF | JXC91 | JXC9F | JXCP1 | UXCPF | JXCD1 | JXCL1 | JUXCLF | JXCM1
Red EtherCAT EtherNet/IP™ PROFINET DeviceNet® 10-Link CC-Link
Motor compatible Motor paso a paso (Servo/24 VDC)
Alimentacién Tension de alimentacion: 24 VDC =10 %
Consumo de corriente (controlador) 200 mA o menos [ 130 mA o0 menos [ 200 mA o menos [ 100mAomenos | 100 mA o0 menos [ 100 mA o menos
Encoder compatible Incremental / Absoluto sin bateria
5 | istema Protocolo EtherCAT*2_ EtherNe'[/!IlDT""*2 PF{O_F_INE_'I'*2 DeviceNet® IO—_Link CC-Link
g aplicable | Version-! Test de conformidad Volumen 1 (Edicion 3.14) Especificaciones Volumen 1 (Edicion 3.14) Version 1.1 Ver.1.10
E Record V.1.2.6 Volumen 2 (Edicién 1.15) Version 2.32 Volumen3 (Edciin 1.13) |~ Clase de conexién A -
8 | Velocidad de . 10/100 Mbps*2 125/250/500 230.4 kbps 196dps, 25 Kops,
§ comunicacion 100 Mbps*2 (negociacion au?omética) 100 Mbps* kbps (COM3§) 2 N:%pa;p?bps.
§ Archivo de configuracion-3 Archivo ESI Archivo EDS Archivo GSDML Archivo EDS Archivo IODD Archivo CSP+
§ Area de ocupacion Entrada 20 bytes Entrada 36 bytes Entrada 36 bytes Entrada 4, 10, 20 bytes Entrada 14 bytes 1 estacion, 2 estaciones,
&0 Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salida 36 bytes Salidad, 12, 20, 36 bytes Salida 22 bytes 4 estaciones
Resistencia de terminacion No incluida
Memoria EEPROM
Indicador LED PWR, RUN, ALM, ERR | PWR,ALM,MS,NS [ PWR, ALM, SF,BF _ [PWRAMMSNS| — PWR, ALM, COM [ PiR AL, LERR,LRUN
Longitud de cable [m] Cable del actuador: 20 0 menos
Sistema de refrigeracion Refrigeracién por aire ambiental
Rango de temperatura de trabajo ['C] 0 a 55 (sin congelacién)*4
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacién)
Resistencia de aislamiento [MQ] Entre todas las terminales externas y la carcasa 50 (500 VDC)
Funcion de seguridad — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO,SS1-t — STO, SS1-t —
Estandares de EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN61508 SIL3* EN 61508 SIL 3+
seguridad — EN62061 SIL CL3* _ — ENG201 SIL CL3* — ENG201 SIL CL3* — EN 62061 SIL CL 3% —
EN 190138431 Cat3 PLe* ENI9013849-1 Cat3PLe ENIS0134-1 Gt 3PLe EN IS0 13849 Cat 3PLe®
Peso [g] Montaje con tornillo 220 250 210 240 220 250 210 190 220 170
Montaje en rail DIN 240 270 230 260 240 270 230 210 240 190

#1
#2
%3
*4

Ten en cuenta que las versiones estan sujetas a modificaciones.
Usa un cable de comunicacion apantallado con CAT5 o superior para PROFINET, EtherNet/IP™ y EtherCAT.
Los archivos de configuracion se pueden descargar del sitio web de SMC.
El rango de temperatura de trabajo para los productos de version 1 del controlador y los productos de version 2 del controlador es de 0 a 40 °C. Consulta el

catalogo Web para obtener mas informacién sobre la identificacion de los simbolos de versién del controlador.

5

Asegurate de consultar «<Manual de seguridad: JXC#-OMY0009» para obtener mas informacion.

HEMarca registrada

EtherNet/IP™ es una marca registrada de ODVA.
DeviceNet™ es una marca registrada de ODVA.
EtherCAT® es una marca registrada y una tecnologia patentada, concedida por Beckhoff Automation GmbH, Alemania.

Ejemplo de comando de funcionamiento

El nivel de integridad de seguridad anterior es el valor max. El nivel alcanzable varia en funcion de la configuracion y del método de inspeccion del componente.

Ademés de la entrada de datos de los 64 puntos méximo en cada protocolo de comunicacion, cada uno se los pardmetros se pueden modificar en tiempo real mediante el funcionamiento definido por datos numéricos.
* Se pueden usar valores numéricos distintos de «Fuerza de desplazamiento», «Area 1» y «Area 2» para realizar la operacién segun las instrucciones numéricas de JXCL1.

<Ejemplo de aplicacion> Movimiento entre 2 puntos

N.° Modo de movimiento | Veelocidad | Posicion | Aceleracion | Deceleracion | Fuerza de empue | Disparador LV | Velocidad de empuje | Fiemadedesplzamieno | Area 1 Area 2 | En posicion
0 1: Absoluto 100 10 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50
1 1: Absoluto 100 100 3000 3000 0 0 0 100 0 0 0.50

<Funcionamiento definido por n.2 de pasos>
Secuencia 1: Instruccion de activacion del servoaccionamiento

Secuencia 2: Instruccién para retorno al origen

Secuencia 3: Especificar el n.2 de datos de paso 0 para introducir la sefial DRIVE.
Secuencia 4: Especificar el n.? de datos de paso 1 tras desconectar
temporalmente la sefial DRIVE para introducir la sefial DRIVE.

Esta misma operacion se puede realizar con cualquier comando de funcionamiento.

Secuencia 1= ‘
Secuencia 2—
Secuencia 3~

Secuencia 4~ ‘

87

<Funcionamiento definido por datos numéricos>
Secuencia 1: Instruccién de activacion del servoaccionamiento
Secuencia 2: Instruccién para retorno al origen
Secuencia 3: Especificar el n.2 de datos de paso 0 y activar la etiqueta de
instrucciones de entrada (posicion). Entrada 10 en la posicién objetivo.
A continuacidn, la etiqueta de arranque se activa.
Secuencia 4: Activar el n.2 de datos de paso 0y la etiqueta de instrucciones de entrada (posicion)
para cambiar la posicion objetivo a 100 mientras la etiqueta de arranque esté activa.

0




Controlador de motor paso a paso Serie JX CE I:I/ g:l/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Coémo montar los productos

a) Montaje con tornillo (JXC[17-[], b) Montaje en rail DIN (JXC[118-1, JXCLIF8-[)
JXCOF7-0) (instalacion con el rail DIN)

(instalacion con dos tornillos M4)

El rail DIN esta bloqueado.

toma a tierra

Cable de
Direccién de montaje toma a tierra P ===
o i P L
; \ Rail DIN i
° | | !
—> . Cablede [ J] Cable de 1o -

) B ] toma a tierra
Direccién de montaje

Engancha el controlador en el rail DIN y presiona la palanca
de seccion A en la direccion de la flecha para bloquearlo.

% Cuando se utiliza el tamafo 25 o mas de la serie LE, el espacio entre los controladores debe ser de 10 mm o mas.

Rail DIN L — e
AXT100-DR-[] (Paso) '

« Para [J, introduce un nimero de los indicados en la linea «N°» de la tabla
siguiente. R B T R ENE

Consulta el esquema de dimensiones de montaje en las pags. 88 y 89.

5.5

(35

1.25
Dimensiones L [mm]
No. 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 | 11 12 | 18 | 14 | 15 | 16 | 17 | 18 | 19 | 20
L 23 |355| 48 |605| 73 | 855 | 98 |110.5| 123 [1355| 148 | 160.5| 173 | 1855 | 198 | 210.5 | 223 | 2355 | 248 | 260.5

No. 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33 34 35 36 37 38 39 40
L 273 | 2855 | 298 |310.5| 323 | 3355 | 348 |360.5| 373 |385.5| 398 |410.5| 423 | 4355 | 448 | 460.5 | 473 | 4855 | 498 | 510.5

Adaptador de montaje en rail DIN

LEC-3-DO0 (con 2 tornillos de montaje)
Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje con tornillo.

87-1
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Controlador de motor paso a paso Serie JX CE I:I/ g:l/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Dimensiones

JXCE1/JXC91 JXCE1 JXC91

67 (11.5) @45 35 35
12 1. Para montaje del cuerpo 32.5 Q4.5 32.5
(Modelo de montaje con tornillo) ~
—
(@)
R = Z| |2
R z| 2 Z| 8
i : al = al =
BE; =| & 3 =
Slo 83
o 3 o 3§
S 2 o 2
. = o) = [¢]
s R A N — o 5 Rl | ——-—
o o 7|~ I ol ol 7|~ R—
2] 2]
. sls b ol o
o ® =1l OBEGDEE 2o '
| 5| & . 5| & .
B gl e — el 9 N
i Nl MRS
8% 8%

77 175 175
4.5 4.5
Adaptador de montaje en rail DIN Para montaje del cuerpo Para montaje del cuerpo
(Modelo de montaje con tornillo) (Modelo de montaje con tornillo)

JXCP1/JXCD1 JXCP1 JXCD1

67 (11.5) 35 35
1.2 . @45 32.5 @45 32.5
RN RN
: :
- —
(@)
N — =
3 | Z | Z
b © Z|o Z|o
|3 5|5 HE
Sl Sl s
o § < g
© «
g Sl 3o 2 Sl 3o 2
1 ol LI~ B SIEIEN I
Y. S| - S| 5|~
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Dimensiones

JXCL1

67

(11.5)

L
8V}
<
o ©
Lot
©
'y
Y
{,J‘ * Se puede
K montar en rail
DIN (35 mm)
Adaptador de montaje en rail DIN

JXCM1

67
1.2 o
]
7
o
<
af ©
Pt
©
1,
- * Se puede
4 montar en rail
DIN (35 mm)
\,
Adaptador de montaje en rail DIN
@7)

89

O
2

193.2 (Cuando se retira el rail DIN)
187.3 (Cuando se bloquea el rail DIN)

045 35

161

170
152.5

[
\J

3l

I

17.5
4.5
Para montaje del
cuerpo (Modelo de
montaje con tornillo)

35
32.5

193.2 (Cuando se retira el rail DIN)
187.3 (Cuando se bloquea el rail DIN)

170
152.5

161

|
2l

{
(
{
M
L

B
|

-
ILc

==

175
4.5
Para montaje del

cuerpo (Modelo de
montaje con tornillo)




Controlador de motor paso a paso Serie JX CE I:I/ g:l/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Dimensiones
JXCEF JXCLF
e’-’o 35 &,
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12| N 325
P
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77 " 17.5 17.5
' 45
Adaptador de montaje en rail DIN JXCQ F JXC P F
8, o
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Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Opciones

Il Cable de comunicacion para la configuracion del controlador
(D Cable de comunicacion JXC-W2A-C

Eﬁ

51 3000

32

+ Se puede conectar directamente al controlador.

(2 Cable USB LEC-W2-U

E 2 . e
o |9 [ == ===

(3)Kit de ajuste del controlador JXC-W2A
Un juego incluye un cable de comunicacién (JXC-W2A-C) y un
cable USB (LEC-W2-U)

<Software de configuracion del controlador/Driver USB>
- Software de configuracién del controlador

- Driver USB (para JXC-W2A-C)

Descargar del sitio web de SMC: https://www.smc.eu

Requisitos de hardware

Windows®7, Windows®8.1, Windows®10
Puertos USB 1.1 0 USB 2.0

Resolucion 1024 x 768 o mas

Sist. operativo

Interfaz de comunicacion

Display

# Windows®7, Windows®8.1 y Windows®10 son marcas registradas
propiedad de Microsoft Corporation en EE. UU.

H Cable de conversion P5062-5
(longitud del cable: 300 mm)

T —

300

= Para conectar la consola de programacién (LEC-T1-3CJGL) o el kit de
ajuste del controlador (LEC-W2) en el controlador se requiere un cable
de conversioén.

H Adaptador para montaje en rail DIN LEC-3-D0
= Con 2 tornillos de montaje
Debe utilizarse si posteriormente se va a montar el adaptador para
montaje en rail DIN sobre un controlador de modelo de montaje
con tornillo.

HRail DIN AXT100-DR-[]

# Para [J, introduce un nimero del n.° de linea de la tabla de la pagina 90.
Consulta el esquema de dimensiones de montaje en las pags. 89y 90.
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HE Teaching box

LEC-T1-3[E|G

Teaching
box

Longitud de cable [m]
[ 3 | 3 |

Idioma inicial e
J Japonés
E Inglés

# El idioma mostrado se puede
cambiar a inglés o japonés.

Especificaciones

Conmutador de | '
habilitacién l [
(opcional) \ = |

Conmutador
de parada

Conmutador de habilitacion
—_ Ninguno
s Equipado con conmutador
de habilitacion

= Conmutador de seguridad para
funcién «jog and test»

e Conmutador de parada
G | Equipado con conmutador de parada

Elemento Descripcion
Conmutador Conmutador de parada, Conmutador de habilitacién (opcional)
Longitud de cable [m] 3
Proteccion IP64 (excepto conector)
Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50
Rango de humedad de trabajo [% HR] 90 o inferior (sin condensacion)
Peso [g] 350 (Excepto cable)




Controlador de motor paso a paso Serie JX CE I:I/ g:l/ P I:I/ D 1/ LD/ M 1

Opciones

H Enchufe de alimentacion JXC-CPW

« El enchufe de alimentacién es un accesorio.

@D caav @ ov
®6®
®® 0 @ Mm24v (B N.C.
® EMG (8 LKRLS
Conector de alimentacion
Nombrle bl Funcién Detalles
terminal

ov Alimentacion comun (-) | Los terminales M24V, C24V, EMG y LK RLS son comunes ().
M24V | Alimentacion del motor (+) |Alimentacién (+) del motor del controlador
C24V | Alimentacion de control (+) | Alimentacién (+) de control del controlador
EMG Parada (+) Terminal de conexién del circuito de parada externa
LK RLS Desbloqueo (+) | Terminal de conexion del interruptor de desblogueo

H Conector enchufable de comunicacion

Para DeviceNet™

Modelo recto
JXC-CD-S

Modelo de derivacionen T
JXC-CD-T

Conector enchufable de comunicacion para DeviceNet®

Nombre delterminal Detalles
V+ Alimentacion (+) para DeviceNet®
CAN_H Cable de comunicacién (alto)
Purga Cable de puesta a tierra/Cable apantallado
CAN_L Cable de comunicacion (bajo)
V- Alimentacién (-) para DeviceNet®
Para 10-Link
Modelo recto
JXC-CL-S

* The communication plug connector for 10-Link is an accessory.
Conector enchufable de comunicacion para 10-Link

N® de terminal] Nombre del terminal Detalles
1 L+ +24 V
2 NC N/A
3 L— oV
4 cQ Senal 10-Link

Para CC-Link

Modelo recto
LEC-CMJ-S

Modelo de derivacionen T
LEC-CMJ-T

Conector enchufable de comunicacién para CC-Link

Nombre del terminal Detalles
DA Linea de comunicacién CC-Link A
DB Linea de comunicacién CC-Link B
DG Linea de puesta a tierra CC-Link
SLD Apantallamiento CC-Link
FG Toma de tierra

N

ESTO signal plug JXC-CSTO

®
@
®
@
®
Conector de senal STO
N.2 de pin | Nombre de la senal Detalles
1 24V Salida +24 V (max. 100 mA)
2 STO1 Entrada STO 1
3 STO2 Entrada STO 2
4 Retroalimentacion 1| Sefial de retroalimentacion de STO1
5 Retroalimentacion 2| Sefal de retroalimentacion de STO2
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Serie JXC51/61
Serie JXCEL1/9_1/PL1/D1/LL1/M1

Cable del actuador (Opcion)

[Cable robético para absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-

Conector A (142)  (N.2 de terminal)
Longitud del cable (L) [m 0 i ~ Conector ¢ == (Ndetermina
g: : (L) [m] (N.2 de terminal) S ConectorB @
.5 AB - g
3 3 1 Q
5 5 3| oo
- 1 @“ N# m
8 8*1 4 A /’:q
A 10+ ©
B 15%1 g Conector D
%1
c 20 (30.7) L
+1 Bajo demanda
Peso
Ref. producto | Peso [g] Nota Sefial |1y, determial Color del cable| - %2 temnel
LE-CE-1 190 A B-1 Marrén 2
LE-CE-3 360 A A1 Rojo 1
LE-CE-5 570 B B-2 Naranja 6
LE-CE-8 900 Cable robético B A2 Amarillo 5
LE-CE-A 1120 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-B 1680 COM-B/— A-3 Azul 4
LE-CE-C 2210 Sefal | i Conecrs . Apantallamiento_ Color del cable| i conrr
Vce B-1 L — Marrén 12
GND A ,;' ; OO ‘;/ ! Negro 13
A . D000 Nen ;
g b —t egro
| ] | |
B B-3 —t —t Naranja 9
SD+B(RX) gj L L A’:lnefrzltl)o 181
SD- (TX) A4 v 2@9@5 - —\‘\1'/ 77777 m:g:z 130

[Cable robético con bloqueo para absoluto sin bateria (Motor paso a paso 24 VDC)]

LE-CE-[1|-B

T Conector A
(N.® de terminal) & ConectorB __ @ 140 0 .
Longitud del cable (L) [m] e & o Conector b 8 (N.2 de terminal)
1 1.5 3 gg“\ R T —
N 5 [
3 3 ! '@‘] N# [ S —
4 & - \ (135)
: 821 :13 (E=D i —\\\
AB N Conector C 3
A 10%! (14.7) ] — 3
B 15%1 | 30.7) T L
c 20*!
+1 Bajo demanda
Con bloqueo y sensor e
~ N.¢ de terminal N.¢ de terminal del
il del conector A sl Glel el conector D
A B-1 Marrén 2
Peso A A-1 Rojo 1
B B-2 Naranja 6
Ref. producto Peso [g] Nota B A-2 Amarillo 5
LE-CE-1-B 240 COM-A/COM B-3 Verde 3
LE-CE-3-B 460 COM-B/— A-3 Azul 4
LECESB [ 740 y Sotal|iceya| _ dprilamono  [Coordelcani] " (ol
tE-gE-ﬁ-BB 1 1(758 Cable robdtico Voo B-1 FaN raY Maron 2
LE-CE-B-B 2120 GND A-1 1 i : C C C z 1 + Negro 13
-CE-B- A B-2 i T Rojo 7
LE-CE-C-B 2890 A A-2 : : >OOO< : : Negro 6
B B-3 —t —t Naranja 9
SD+B(RX) gj “\ ! NOOOK “\ ! A’\:ag]r:ﬁo 181
SD-(TX) A-4 \z' ‘v’l Negro 10
Sefal N2determinal| 77 1 Negro s
ena del conector C
Blogueo (+) B-1 Rojo 4
Bloqueo (-) A-1 >OOO< Negro 5
Sensor (+) B-3 Marrén 1
Sensor (-) A-3 >OOO< Azul 2
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serie JXC51/61/E1/9C/PC1/D1/LC1/M1
Precauciones relacionadas con las
diferentes versiones del controlador

Los parametros internos no son compatibles si la version del controlador de la serie JXC es diferente.

M Si se utilizan las versiones JXCI1[-BC, usa la ultima versiéon de JXC-BCW (herramienta de escritura de parametros).

B Actualmente hay 3 versiones disponibles: productos de la versién 1 (V 1 .00 o S 1 .00), productos de la versién 2 (V2 .0 o S2 .0)y
productos de la version 3 (V3.0 o S3.[J). Ten en cuenta que para escribir un archivo de copia de seguridad (.bkp) en otro controlador
con la serie JXC-BCW, tiene que ser la misma version que el controlador que cred el archivo. (Por ejemplo, un archivo de copia de
seguridad creado por un producto de la version 1 solo se puede escribir con otro producto de la version 1, etc.).

Identificacion de simbolos de version

Productos JXCLI[] Versidon de la serie V3.1 o S3.]

XR XRT1.0

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXCOLI Serie JXC51]
Serie JXC61[]

= Serie JXCEI]
S | Serie JXCPLIJ
~ Serie JXCD10J
~ '\‘ Serie JXCLLI]
—— Serie JXCM1]
S
§ \ Simbolo de versién
N~ § Productos JXCLI] Version de la serie V2.0 0 S2.[]

/

wev2) w(522)r1.1

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXCOLIL] Serie JXCELIL]
Serie JXCPLI]
Serie JXCD1[]
Serie JXCLLII

Productos JXCO Version de la serie V1.[0 o S1.00

Modelos aplicables Modelos aplicables
Serie JXCOLI] Serie JXCELI]
Serie JXCPLI]
Serie JXCD1[J
Serie JXCLLI]

SVC 94

O



Serie JXC51/61/ELJ/91/P1/D1/LL/M1

Controlador virgen, versiones y tamafnos de actuador aplicables

B El rango de tamafo del actuador eléctrico aplicable varia en funcién de la version del controlador.
Asegurate de confirmar la version del controlador antes de usar un controlador virgen.

Controlador virgen Versiones/Tamainos de actuador eléctrico aplicables

Controlador virgen

Tamafio de actuador eléctrico aplicable

Serie gﬁ:ts:glgg:r LEFSCIE | LEFBLIE |LEKFSLIE | LEYCIE |LEYCIE-X8 | LEYGLCIE | LESCIE | LESHLCIE | LESYHCE | LERCIE | LEHFCIE
Versién 3.4
. V3.4,S3.4) | 25,32, | 25, 32 25, 32 25, 32
xco10 | { 32, | 25,32, 32, - 32,
22:;23’,(831% Version 3.5 | 40 40 |?>32400 T4 40 16,25
Serie JXCE1[] | (V35,S35)
Serie JXCP1 L
Serie JXCL10 (\\//%rséoggg) 16,25, | 16,25, | 16,25, | 16,25, 16, 25, 8 16. 25
0 9 32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 P
O superior
Versién 3.4 | 25,32, | 25,82, |, 4 40| 25,32, 25;182’ 25, 32, 25 25 16. 25 50 32,40
(V3.4,S3.4) | 40 a0 [*>32 40 40 ,
Serie JXCM1[J
Serie JXC51/61 | \/osi6n 3.5
(V3.5, S3.5)
osuperior | 46,25, | 16,25 | 16,25 | 16,25, 16, 25, 8. 16. 25
32,40 | 32,40 | 32,40 | 32,40 32, 40 e
. Todas las
Serie JXCLIF versiones
95
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CE UKc

+ Excluido el LECYMILECYU

Serie LECSA/LECSL I-T/LECY!]

Controlador de servomotor AC

+ Para més detalles consulta la pagina 12

Modelo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento --p. 97

Modelo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento - p. 97

Modelo incremental/serie LECSA Modelo absoluto/serie LECSB-T

c(UL)us , "’/”H' c(UL)us
LISTED 3 -ﬂlll””" LISTED
ol
5 “ 0 ‘{‘,
::
ail
<l

Con subfuncion STO

Modelo absoluto/serie LECSC-T
(C-Link

LISTED

Modelo absoluto/serie LECSS-T

47 SSCNETIII/H

SERVO SYSTEM CONTROLLER NETWORK

LISTED

Con subfuncién STO

Tipo MECHATROLINK-II . Tipo MECHATROLINK-II
Modelo absoluto/serie LECYM Modelo absoluto/serie LECYU

H MECHATROLINK- I H MECHATROLINK-II

Con subfuncién STO Con subfuncion STO

® Precauciones especificas del producto EXED

96
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Controlador de servomotor AC
Modelo incremental € UK @

Serie LE CSA (Modelo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento) v, . i yssrig i LISTED

Modelo absoluto

LE CSB'T(ModeIo de entrada de pulsos/Tipo de posicionamiento)/ LE CSC'T(ModeIo de entrada directa CC-Link)
Serie LECSS-T (tipo sscheTm)

Forma de pedido

Para LECSA “'

LECSA|1|-|S1 -ﬁ \HLHM“““”I

. . LECSA
Tipo de driver
e ! = Si se requiere un conector I/O, solicita la
A Modelo de entrada de puIsos/ModeIo de posicionamiento referencia «LE-CSNLJ» por separado.
(Para encoder incremental)

+ Si se requiere un cable /O, solicita la referencia
«LEC-CSNLI-1» por separado.

Tension de alimentacion Modelo de motor compatible
1 | 100 a 120 VAC, 50/60 Hz Simbolo Tipo Capacidad Encoder
2 | 200 a 230 VAC, 50/60 Hz S1 Servomotor AC (S2*1) 100 W Incremental
S3 | Servomotor AC (S3*1) 200 W

#1 EIl simbolo muestra el tipo de motor (actuador).

Para LECSB-T/LECSC-T/LECSS-T j!wh
Tipo de driverl
LECSB-T LECSC-T LECSS-T
B Modelo de entrada de pulsos/Modelo de posicionamiento
(Para encoder absoluto) + Si se requiere un conector I/0, solicita la referencia
«LE-CSNLI» por separado.
c Modelo de entrada directa CC-Link = Si se requiere un cable I/0, solicita la referencia
(Para encoder absoluto) «LEC-CSNL-1» por separado.
- (Dado que el actuador eléctrico no funcionara sin cableado
s Tipo SSCNET II/H de parada forzada (EM2) cuando se usa el modelo LECSB-T
(Para encoder absoluto) en cualquier modo distinto al modo de posicionamiento, se
requiere un conector I/O o un cable 1/0.)
Tensién de alimentacione ® Modelo de motor compatible
200 a 240 VAC, 50/60 Hz Simbolo Tipo Capacidad Encoder
5 (Para LECSB2-T/LECSS2-T) T5 Servomotor AC (T6*1) 100 W Absoluto
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, u
200 a 230 VAC, 50/60 Hz T7 Servomotor AC (T7*7) 200 W
(Para LECSC2-T) «1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador).
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

1]
CNP2 CN2 |Conector del encoder

CN3 |Conector de comunicacién USB

Dimensiones
LECSAL]
Para LECSA[-S1, S3
135 2x @ 6 Orificio de montaje 40
‘ (Grosor e fa superfce delcojinete ) Nombre
il del Descripcion
}HHHHH S00000000000000 " N1 conector
CN1 |Conector de senales I/O
3| &

CN1

A CN3 |~ CNP1 Conector de alimentacion del

£ HHHH‘ H N CN2 circuito principal

i UUUUuUU 7 r CNP2 Conector de alimentacion del

=] circuito de control
0 6
55
LECSB2-T[
ﬁ Ng(r)?]l;rcetgel Descripcion
= | CN1 | Conector de sefiales I/0

3x06 i CN2 Conector del encoder
Grosor de D ——
la superficie M w CN3 Conector de comunicacion RS-422

?S; cojinete CN4 | Conector de la bateria
CN5 Conector de comunicacion USB

CN6 | Conector de monitor analégico

HHHH CNP1, E CN8 Conector de sefial de entrada STO
e & CNP1 | Conector de alimentacidn del circuito principal
© M © CNP2 EI CNP2 | Conector de alimentacion del circuito de control
2 E S CNP3 = CNP3 | Conector de alimentacién del servomotor
1l B
=
H HHHUU ¥ Dimensiones [mm]
B 0 il Modelo W | L D | M
ik - -t LECSB2-T5
L T R 4
_J s & LEcsB2-T7 | 0 | '® 6

« Bateria incluida
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Dimensiones
LECSC2-TLI
Nombre del Ny
e Descripcion
= CN1 Conector CC-Link
3x06 w D CN2 Conector del encoder
Grosorde M CN3 Conector de comunicacion
la superficie s RS-422
?S; cojinete CN4 Conector de la bateria
CN5 Conector de comunicacién
CNPA1 USB
- CN6 Conector de sefales 1/0
L] Conector de alimentacién del circuito
Q E ] © CNP2 CNP1 principal
- © CNP2 Conector de alimentacion del
CNP3 circuito de control
E CNP3 Conector de alimentacion del
servomotor
= . .
f Ul Dimensiones [mm]
Bateria *1 Modelo W| L |D|M
) LECSC2-T5 40 | 135 | 4 6
LECSC2-T7
+ Bateria incluida
Nombre del s
LECSS2-TL] e Descripcion
Conector de eje frontal para
ﬁ CN1A SSCNET II/H
Conector de eje trasero para
H CN1B SSCNET II/H
gx 9 6d D CN2 Conector del encoder
Iargjgg;rﬁ?:ie w CN3 Conector de sefales I/O
‘(jg; cojinete <5 CN4 Conector de la bateria
i CN5 CN5 Conector de comunicacion
cNP1 e USB
H W) | CN3 CN8 Conector de sefial de
L = CN8 entrada STO
© T N cnpP2 | [m|E |~ CNP1 Conector de alimentacion
2 j@ E CN1A del circuito principal
CNP3 + i id
BALENY CN1B CNP2 Congctor de alimentacion
o del circuito de control
= CN2 : —
— — Conector de alimentacion del
CNP3
| | CN4 servomotor
1Y gl
—J N Dimensiones [mm]
Modelo W L D M
LECSS2-T5
*« Bateria incluida "LECSS2-T7 | 40 | 135 | 4 6
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Especificaciones
Serie LECSA
Modelo LECSA1-S1 LECSA1-S3 LECSA2-S1 LECSA2-S3
Potencia del motor compatible [W] 100 200 100 200

Encoder compatible

Encoder incremental de 17 bits (resolucion: 131072 p/rev)

) .. | Tensién de alimentacioén [V] Monofasica 100 a 120 VAC (50/60 Hz) Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)
;\::nmcei;:cmn Fluctuacion de tensién admisible [V] Monofasica 85 a 132 VAC Monoféasica 170 a 253 VAC
Corriente nominal [A] 3.0 [ 5.0 1.5 [ 2.4
. .. | Tensién de alimentacién de control [V] 24 VDC
ﬁgT::mm Fluctuacién de tensién admisible [V] 21.6 a26.4 VDC
Corriente nominal [A] 0.5
Entrada digital cable paralelo 6 entradas
Salida digital cable paralelo 4 salidas

Max. frecuencia de pulsos de entrada [pps]

11 M (para modo diferencial), 200 k (para colector abierto)*2

Ajuste del rango de posicionamiento [pulsos]

0 a +65535 (Unidad de comandos de pulsos)

Error excesivo

+3 giros

Funcion | Limite de par

Ajuste de parametros

Comunicacion

Comunicacion USB

Tabla de puntos

Hasta 7 puntos

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g] 600
Serie LECSB-T
Modelo LECSB2-T5 LECSB2-T7
Potencia del motor compatible [W] 100 200

Encoder compatible

Encoder absoluto de 22 bits (resolucion: 4194304 p/rev)

Tensién de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Sr';n'“cei;;“;m Fluctuacién de tensién admisible [V] Trifasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz)
Corriente nominal [A] 0.9 [ 15
. .. | Tensién de alimentacién de control [V] Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)
Q(I;Tg:ttra:llon Fluctuacién de tensién admisible [V] Monofasica 170 a 264 VAC
Corriente nominal [A] 0.2
Entrada digital cable paralelo 10 entradas
Salida digital cable paralelo 6 salidas

Max. frecuencia de pulsos de entrada [pps]

4 1 M (para modo diferencial), 200 k (para colector abierto)

Ajuste del rango de posicionamiento [pulsos]

0 a +65535 (Unidad de comandos de pulsos)

Error excesivo

+3 giros

Limite de par

Ajuste de parametros o ajuste de entrada analdgica externa (0 a 10 VDC)

Funcién —
Comunicacion

Comunicacion USB, comunicacion RS422*1

Tabla de puntos

Hasta 255 puntos

Pushing operation

Point table no. input method, Hasta 127 puntos

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [%RH]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Con subfuncién

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Normas de seguridad*?

EN 1SO 13849-1 Categoria 3 PL e, IEC 61508 SIL 3, EN 62061 SIL CL3, EN 61800-5-2

Peso [g]

800

%1 La comunicacion USB y la comunicacion RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.
x2 El nivel de seguridad depende del valor de ajuste del parametro del driver [Pr. PF18 Tiempo de deteccién de un error de diagndstico STO] y de si la
salida TOFB realiza o no el diagnéstico de la entrada STO. Para mas detalles, consulta el manual de funcionamiento de LECSB-T.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Especificaciones
Serie LECSC-T
Modelo LECSC2-T5 LECSC2-T7
Potencia del motor compatible [W] 100 200

Encoder compatible

Encoder absoluto de 18 bits (resolucion: 262144 p/rev)

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

- Fluctuacion de tension admisible [V]
principal

Trifasica 170 a 253 VAC, Monofasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A]

0.9 [ 1.5

Tension de alimentacion de control [V]

Monofésica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

de control Fluctuacion de tension admisible [V]

Monofasica 170 a 253 VAC

Corriente nominal [A]

0.2

Protocolo de buses de campo aplicable (versién)

Comunicaciéon CC-Link (Ver. 1.10)

Cable de conexion

Cable conforme a CC-Link Ver. 1.10 (Cable de par trenzado apantallado de 3 hilos)*'

Numero de estaciones remotas

1a64

Especificaciones Cabl Velocidad de comunicacion [bps)/
de able Longitud max. total del cable [m]

16 k/1200, 625 k/900, 2.5 M/400, 5 M/160, 10 M/100

... | longitud - -
comunicacion Longitud de cable entre las estaciones [m]

0.2 0 mas

Area de ocupacion I/O
(entradas/salidas)

1 estacién ocupada (I/0O remoto 32 puntos/32 puntos)/(Registro remoto 4 palabras/4 palabras) 2
estaciones ocupadas (I/O remoto 64 puntos/64 puntos)/(Registro remoto 8 palabras/8 palabras)

Numero de drivers que se pueden conectar

Hasta 42 (cuando 1 estacion esté ocupada por 1 driver), Hasta 32 (cuando 2 estaciones estén ocupadas por 1 driver), cuando sdlo hay estaciones de dispositivo remoto.

Entrada de registro remoto

Disponible con comunicaciéon CC-Link (2 estaciones ocupadas)

Método de
comandos

Entrada de puntos en la tabla entrada

Disponible con comunicaciéon CC-Link, comunicacién RS-422, Comunicacién CC-Link (1
estacion ocupada): 31 puntos, Comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos
Comunicacion RS422: 255 puntos

Entrada de posicionamiento del
indexador

Disponible con comunicaciéon CC-Link, Comunicaciéon CC-Link (1 estacion ocupada): 31
puntos, Comunicacion CC-Link (2 estaciones ocupadas): 255 puntos

Funcion de comunicacion

Comunicacion USB, comunicacién RS-422%2

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Peso [g]

800

=1 Si el sistema incluye cables conformes a CC-Link Ver. 1.00 y Ver. 1.10, las especificaciones de Ver. 1.00 se aplican a las extensiones de cable y a la

longitud del cable entre estaciones.

%2 La comunicacion USB y la comunicacién RS422 no se pueden realizar al mismo tiempo.

Serie LECSS-T

Modelo

LECSS2-T5 LECSS2-T7

Potencia del motor compatible [W]

100 200

Encoder compatible

Encoder absoluto de 22 bits (resolucion: 4194304 p/rev)

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz), Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

A Fluctuacion de tensién admisible [V]
principal

Trifasica 170 a 264 VAC (50/60 Hz), Monofésica 170 a 264 VAC (50/60 Hz)

Corriente nominal [A]

0.9 1.5

Tension de alimentacion de control [V]

Monofasica 200 a 240 VAC (50/60 Hz)

Alimentacion

Fluctuacion de tension admisible [V]
de control

Monofasica 170 a 264 VAC

Corriente nominal [A]

0.2

Protocolo de buses de campo aplicable

SSCNET II(Comunicacion éptica de alta velocidad)

Funcion de comunicacion

Comunicacion USB

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 65 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

Entre la carcasa y el terminal SG: 10 (500 VDC)

Funcién de seguridad

STO (IEC/EN 61800-5-2)

Normas de seguridad*!

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, EN 61508 SIL 2, EN 62061 SIL CL2, EN 61800-5-2

Peso [g]

800

#1 Consulte el manual de instrucciones del LECSS-T para mas detalles.
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECSA

LECSAL-[]

Alimentacién del circuito principal NFB MG CNP1
Monofasica 200 a 230 VAC L& |1 Resistencia” -
o : g : regeneraéiva
Monoféasica 100 a 120 VAC ! ! ! integrada
S gl v

Alimentacién del circuito
de control 24 VDC

' Opcionde [~
| regeneracion |

Protector de - |CNP2__

circuito i |
‘ I+24V r CN2
qov

Motor

@§<c

Encoder

I ®,

Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 | « Accesorio

servomotor (W)

Nombre
del Funcién Detalles
terminal
Tierra de proteccion | Debe conectarse a tierra a través del terminal de tierra del
(PE) servomotor y la tierra de proteccion (PE) del panel de control.
i I Conecta la alimentacién del circuito principal.
L C"‘f.”'m Ft’””.c,'pa' LECSAT1: Monofasica 100 a 120 VAC, 50/60 Hz
L2 alimentacion LECSA2: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz
Terminal para conectar la opcién de regeneracion
P Opcién de LECSAL-S1: No conectado de fabrica
L. LECSALI-S3, S4: Conectado de fabrica
c regeneracion « Si se requiere la opcion de regeneracion para la «Seleccion
de modelo», conéctala a este terminal.
U Alimentacion del
servomotor (U)
V Aslgrr]ve;;?cig](%l Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacion del

Conector de alimentacidn del circuito de control: CNP2 | + Accesorio

V)

Nombre
del Funcion Detalles
terminal
Alimentacion del
24V cirm&t)o de control 24 V de alimentacion del circuito de control (24 VDC).
Alimentacion del
ov circuito de control |0 V de alimentacién del circuito de control (24 VDC).

O
2

s <covk oG

AAARAAAAA A
AN N N A A

000000000

24V

A A
| - -

Q0O
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de alimentacién: LECSB2-TL 1, LECSS2-T[ |

Para monofasica 200 VAC Para trifasica 200 VAC

L. MCCB
Monofasica ——x

200 a i
240 VAC —X

| regeneracion

' Opcionde [ |

MCCB
Trifasica —x
200 a w
Motor 240 VAC x

' Opciénde | |
' _regeneracion |

Encoder

Motor

Encoder

THT=O

+ Para alimentaciéon monofasica 200 a 240 VAC, la alimentacion debe conectarse a los terminales L1 y L3, sin que haya nada conectado a La.
Ten en cuenta que las ubicaciones del cableado son diferentes de las del modelo LECS[I.

Conector de alimentacion del circuito principal: CNP1 |+ Accesorio

Nombre del Py
cerminel Funcién Detalles
t; Ali tacic Conecta la alimentacién del circuito principal.
ol aireuto | LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T:
Ls principal Monofésica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L3
Trifasica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién:L1, L2, L3
N(-) No conectar.
Ei Conectar entre P3y P4. (Conectado de fabrica)

Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | = Accesorio

Nombre del ha
. Funcién Detalles

P(+) Opcién de Conéctalo entre P(+) y D (Conectado de fabrica).
C .~ | = Si se requiere la opcion de regeneracion para la «Seleccién de modelo»,
D regeneracion conéctala a este terminal.

L11 Alimentacion | Conecta la alimentacion del circuito de control.

del circuito de| LECSB2-T/LECSS2-T/LECSN2-T:
Ler control Monofdsica 200 a 240 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, La1

Conector del motor: CNP3 | « Accesorio

Nombre del terminal

Funcion Detalles

Conéctalo al cable del motor (U, V, W).

U Alimentacién del servomotor (U)
Vv Alimentacién del servomotor (V)
W Alimentacion del servomotor (W)
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Ejemplo de cableado de alimentacién: LECSC2-TL ]

Para monofasica 200 VAC Para trifasica 200 VAC
MonofésicaﬂNFB Trifasica HM?CB
200 a i 200 i
230VAC — X, u a230 —X u Motor
Motor VAC i
\ —X \
W W
' Opcionde ' Opcionde
| regeneracion 1 __|_ |_regeneracién . _ 1.
Encoder Encoder

= Para alimentacion monofasica 200 a 230 VAC, la alimentacién debe conectarse a los terminales L1 y L2, sin que haya nada conectado a Ls.

O
=

P4 |,

Conector de alimentacion del circuito de control: CNP2 | = Accesorio

| Conector de alimentacién del circuito principal: CNP1 | « Accesorio LECSC2-T
r— o Ejemplo de
ombre :
del Funcion Detalles L1 =@ il vista frontal
terminal
L i : - P L| S0 9
1 Circuito | Conecta la alimentacion del circuito principal. 3
L2 principal | LECSC2-T: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién: L1, L2 L3 @ m T
L3 alimentacion Trifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion: L1, L2, L3 o P
N No conectar. N =© il I—# . [I:
P °
Pi Conectar entre P3 'y P4. (Conectado de fabrica) P3 @ il -]

T L =
Nombre P+ O [ P @
del Funcién Detalles cl©@a =
terminal o “© il ° =
Pt)  |re .. _| Conectar entre P y D (Puenteado de fabrica). o 'E'1|
Regeneracion| : h S < L L11 @ 0l 3
C opcion # Si se requiere la opcion de regeneracion para la «Seleccion de modelo», o - o
|_D Conéctelo a este terminal. Lot n@ il uﬁ—f
11 ircui
C';ZL::::)?G Conecta la alimentacién del circuito de control. =
L21 . .. |LECSC2-T: Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexién: L11, L21 @ D]
alimentacion o
, v | © 0| ——
]Conector del motor: CNP3| « Accesorio o
w0
Nombre
del Funcién Detalles
terminal

U Alimentacion del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V) | Conéctalo al cable del motor (U, V, W).
W Alimentacién del servomotor (W)
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSA

LECSAC-]

Este ejemplo de cableado muestra la conexiéon a un PLC (FX3U-LICIMT/ES) fabricado por Mitsubishi Electric Corporation cuando se use
en el modo de control de posicion. Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA y cualquier bibliografia técnica o manual
de funcionamiento para tu PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarte a otro PLC o unidad de posicionamiento.

Modo de control de posicion -

2 m o0 menos*5

FX3U-CICIMT/ES (fabricado por
Mitsubishi Electric Corporation)

t Alarma*3

Bloqueo de freno
electromagnético

Encoder de pulsos fase A

(diferencial line driver)

Encoder de pulsos fase B

(diferencial line driver)

Encoder de pulsos fase Z*7

(diferencial line driver)

S/S
24V j LECSA
oV *4 ®4
Alimentacis L 2 CN1 CN1 N
imentacion ’ 1
de PLC D 24 VDC DICOM| 1 9 | ALM RAT
N OPC| 2 Pt
77777 i oocom| 13 12 | MBR RA2
Y000 [‘V ‘/ V[ PP | 23 |
COM1 ]
Y010 [ o NP | 25 |
CoM3 [1 | l b 10 m o menos
= L
N 15 | LA i —F—
Y004 ] CR| 5 16 | LAR = —
coMm2 E/‘ 17 [ 1B | =
L ‘/ L 18 | LBR /l L
XOOO —— INP_ | 10 19 | LZ [ = .
A—F—[ 20 | LZR /l
XOod [: — T RD 11 14 LG xﬁ 777777777777 ~
XOOO — ‘/ — OP | 21 |#7 |Placa| SD
o o LG | 14
A T
k SD |Placa
*4
CNA1
Parada de emergencia 71\ EM1 8
Servo ON SON| 4
Reset - — RES| 3
L
Final de carrera de giro en avance ™~ LSP 6
Final de carrera de giro en retroceso ™~ LSN 7
10 m o menos
CNP1 »
PE TT

#1
tierra de proteccion (PE) del panel de control.
#2

salidas se puede reducir la capacidad de corriente. Consulta el manual de funcionamiento para la corriente necesaria para interfaz.

#3
x4
%5
#6
*7

compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interfaz COM- (PNP).
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Elfallo (ALM) esta activado normalmente. Si estd desactivado (se produce una alarma), detén la sefial del PLC usando el programa de secuencia.
Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.
Para entrada de pulsos de comando con un método de colector abierto. Si se usa una unidad de posicionamiento cargada con un método diferente de diferencial line driver, el valor sera 10 m o inferior.
Sila entrada de tren de pulsos de comando es un método de colector abierto, solo es compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interfaz COM- (PNP).

El encoder de pulsos de fase Z se corresponde con el método de diferencial line driver y el método de colector abierto. Si la fase Z del encoder esta usando el método de colector abierto, solo es

Comun control

Para prevenir las descargas eléctricas, asegrate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del conector de alimentaci6n del circuito principal del driver (CNP1) (marcado €) al terminal de

Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 %, 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefiales de comando 1/0. Ademas, al reducir el niimero de entradas/



Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Ejemplo de cableado de seinal de control: LECSA

En este ejemplo de cableado, el dispositivo del pin CN1-10 en el estado inicial se ha modificado al dispositivo que se muestra a conti-
nuacion. Para mas detalles sobre el dispositivo y el método de cambio, consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA.
CN1-10: MEND (Finalizacion de carrera)

Modo de posicionamiento (Método de tabla de puntos)
Para interfaz /0 COM+ (NPN)

LECSA
#4, %5
2o, %5 CN1 CNA1 .
24 vbe OPC| 2 9 |ALM RA1 t Alarma*
il DICOM| 1 Pt
10 |MEND RA2 + Distancia completada
_ o DOCOM| 13 o P
Parada de emergencia 1 EM1| 8 11 | RD RA3 Listo
Servo ON SON| 4 B
Seleccién automatica/manual MDO| 3 12 | MBR RA4 Bloqueo de flre.no
Sensor de origen — DOG| 25 electromagnético
Seleccion 1 del n® de puntos DI0O| 5
en la tabla/n® de programa 10 m o menos
Seleccion 2 del n° de puntos root oo 6
en la tabla/n® de programa DIt 23 19 LZ |~ ‘ l - Er?coder.de Pulso.s fase Z
Inicio de giro en avance ST1 6 20 | LZR [ — —— (diferencial line driver)
Inicio de giro en retroceso ST2| 7 15 | LA : : ‘/ : : Encoder de pulsos fase A
10 m 0 menos 16 | LAR — — —— (diferencial line driver)
17 LB : : ‘/ : : Encoder de pulsos fase B
18 | LBR — —— (diferencial line driver)
‘l””””””;“ Comun control
14 Comun control
21 Encoder de pulsos en fase Z*6
Placa (Colector abierto)
2 m o menos
CNP1
D ﬁ

+1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de conectar el terminal de tierra de proteccién (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

%2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 %, 200 mA usando una fuente externa. 200 mA es el valor cuando se usan todas las sefnales de coman-
do I/0. Ademas, al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

*3 El fallo (ALM) esta activado normalmente.

#4 Las sefiales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

#5 El ejemplo de cableado corresponde a la interfaz de tipo COM+ (NPN). Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSA para la interfaz de
tipo COM- (PNP). Ten en cuenta que el pin 23 y el pin 25 no se pueden usar para la interfaz de tipo COM-.

#6 El encoder de pulsos de fase Z se corresponde con el método de diferencial line driver y el método de colector abierto. Si la fase Z del encoder esta
usando el método de colector abierto, solo es compatible con la interfaz de tipo COM+ (NPN). No se corresponde con la interffaz COM- (PNP).
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSC2-T[ |

LECSC/LECSC2-T
= CN6 N
24VDC [ 5 B _
Alimentacion E CN6 14 RD RA1 . + Listo
T DICOM| 5 15 | ALM RA2 "] Namase
DOCOM| 17 =
Parada de emergencia \71\ EMG| 1 16 | ZP RA3 1 Retorno a origen
Sensor de origen T~ DOG| 2 completado
Final de carrera de giro en avance P~ Lsp| 3 10 m o menos
Final de carrera de giro en retroceso AR LSN| 4 13 | Lz ——m— = Encoder de pulsos fase Z
10 m o menos 26 | LZR i % /‘ i i (diferencial line driver)
11 LA T - : Encoder de pulsos fase A
24 | LAR - ,‘ L1+ (diferencial line driver)
12 LB | - - Encoder de pulsos fase B
25 | LBR i % /l i i (diferencial line driver)
23 | LG ‘ ; -—— Comun control
Placa| SD -
PE O—'
CN1 )1
[ ] 1

¢ /\ 7(
’ CC-Link ’

=1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

x2 Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =10 %, 150 mA usando una fuente externa.

+3 El fallo (ALM) estd activado normalmente. Si esté desactivado (se produce una alarma), detenga el driver usando las sefales de control del PLC.
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB2-T[ |

Este ejemplo de cableado muestra la conexion a una unidad de posicionamiento (QD 7 5 D) fabricado por Mitsubishi Electric Corporation
cuando se use en el modo de control de posicion. Consulta el manual de funcionamiento de la serie LECSB2-T y cualquier bibliografia técnica
0 manual de funcionamiento para tu PLC y unidad de posicionamiento antes de conectarte a otro PLC o unidad de posicionamiento.

Modo de control de posicion
Para interfaz I/0 COM+ (NPN)

#1

%2

#3
x4
x5
*6
w7

Unidad de posicionamiento LECSB2-TJ
QD75D (fabricada por %2
Mitsubishi Electric 24 vbe “éN ;
Corporation) vt 24 VDC*?
CN1 47 |DOCOM—— 5
Pt Alarma*3
DiCOM) 20 48 | ALM RA1 ,
CLEARCOM DOCOM| 46 Pt Deteccion de velocidad
CLEAR CR 41 23 ZSP RA2 » CEro
B Limitacién de par
RDYCOM 25 | TLC RA3 ,
READY RD | 49 Pt En posicion
PULSE F + PP | 10 24 | INP RA4
PULSE F - PG 11 10
PULSER + NP [ 85 | | N\ N\ Mo menos
PULSER - NG | 36 4 LA “ ‘/ i “ Encoder de pulsos fase A
PGO LZ 8 5 | LAR : ! — : — (diferencial line driver)
PGO COM LZR| 9 6 LB : ‘/ i : Encoder de pulsos fase B
LG 3 7 | LBR : 1 = : — (diferencial line driver)
SD |Placa 1 ‘= Comun control
10 M o menos*s 34 | LG Comdn control
33 | OP =+ Encoder de pulsos en fase Z
Placa| SD (Colector abierto)
2 m 0 menos
10 m 0 menos "
CN1
Parada de emergencia 7/—\]1\— EM2 | 42
Servo ON SON | 15 4
Reset /J RES | 19 CN6
T'PO de 'CO_nt"0| proporcional PC | 17 3 |[IMOlf———~ +10 VDG Monitor analégico 1
Seleccion del limite de par externo TL 18 1 G —— Monit 6ico 2
Final de carrera de giro en avance ™~ LSP | 43 2 MO2 +10VDC onitor analogico
Final de carrera de giro en retroceso \7\24 VDG LSN | 44 2'm o menos
. . ) i DICOM| 21
Ajuste del limite superior Ay mmmezmm \
= = P15R| 1
Limite def:(/z;l’\r;latloglco ] % § % L TLA | 27
+ ax. par :l,,,,/,,,,:\l LG o8
Y SD |Placa
2 m 0 menos
CN8
#5
Conector de bypass

Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver (marcado @) al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =10 % usando una fuente externa. Ajusta la capacidad de corriente total en 500 mA. 500 mA es el valor
cuando se usan todas las sefales de comando I/0O. Ademas, al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

El fallo (ALM) esta activado normalmente. Si esta desactivado (se produce una alarma), detén la sefial del PLC usando el programa de secuencia.
Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del driver.

Para comando por pulsos en modo conector de bypass. Para el método de colector abierto, es 2 m o inferior.

Cuando no uses la funciéon STO, usa el driver con el diferencial line driver (suministrado como accesorio) insertado.

Configura un circuito para desconectar EM2 cuando desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio inesperado del driver.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSB2-T[ |

En este ejemplo de cableado, los dispositivos del pin CN1-22, el pin CN1-23 y el pin CN1-25 en el estado inicial se han modificado a los
dispositivos que se muestran a continuacion. Para mas detalles sobre los dispositivos y el método de cambio, consulta el manual de

funcionamiento de la serie LECSB2-T.
CN1-22: CPO (Coincidencia aproximada)/CN1-23: ZP (Finalizacién del retorno al origen)/CN1-25: MEND (Finalizacion de carrera)

Modo de posicionamiento (Método de tabla de puntos)

Para interfaz I/0 COM+ (NPN)

#1

*2

*3
w4
*5
#6
*7

LECSB2-TC]
4
CN1 24 VDC*2
46 |DOCOM J d
47 |DOCOM
10 m o menos » Bt
Alimentacion del circuito principal®§ CN1 48 | ALM RA1 1 Alarma*3
Parada de emergencia 2 |—— —— EM2 | 42 22 | CPO RA2 t Coincidencia aproximada
ServoON¢+——_—SON| 15
Seleccion de modo de funcionamiento 1 MDO | 16 23 | zP RA3 t Retorno a origen
Inicio de ai completado
nicio de giro en avance ST1 17 25 [MEND RA4 t Distancia completada
Inicio de giro en retroceso ST2 | 18 Pt
Sensor de origen poGg| 45 24 | INP RA5 1 En posicion
Final de carrera de giro en avance ™~ LSP | 43 49 | RD RAG s Listo
Final de carrera de giro en retroceso ™~ LSN | 44
Seleccion 1 del n° de puntos en la tabla DIO | 19 13 itd
Seleccion 2 del n® de puntos en la tabla D | 41 14 il 10 m o menos
Seleccion 3 del n® de puntos en la tabla DI2 | 10 oo e
Seleccién 4 del n? de puntos en la tabla DI3 | 35 8 | LZ m | 7~ Encoder de pulsos fase Z
| 9 LZR 1 — — (diferencial line driver)
i} DICOM| 20 2 A L _ L
24 VDC*2 bicoml 21 " l o Er.woder .de pulso§ fase A
oPC | 12 5 LAR — X : (diferencial line driver)
Ajuste del limite superior(y - --- e P15R| 1 6 | LB ‘/ = Encoder de pulsos fase B
Accionamiento analégico } ; } ; L Ve > 7 | LBR : 1 — : ! (diferencial line driver)
+10 V/0 a2 200 % L He L:L::::::: 777777 L Comdn control
Ajuste del limite superior )::: ==f==== :)z: ( ‘ LG | 28 34 : Comun control
Limite de par anal6gico [ J«—- — P TLA | 27 33 . Encoder de pulsos en fase Z
+10 V/Max. par = — Placa (Colector abierto)
””””” *—— SD |Placa
2 m 0 menos
2 m o0 menos
4
CN6
:13 N|'_21 " +10 VDC Monitor analdgico 1
5> [MOo2 +10 VDC Monitor analdgico 2
2 m o menos
CN8

*5

Conector de bypass

- o

*1

Para prevenir las descargas eléctricas, asegtrate de conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del servoamplificador (marcado @) al terminal de
tierra de proteccion (PE) del panel de control.
Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC =10 % usando una fuente externa. Ajusta la capacidad de corriente total en 500 mA. 500 mA es el valor
cuando se usan todas las sefiales de comando I/O. Ademas, al reducir el nimero de entradas/salidas se puede reducir la capacidad de corriente.

El fallo (ALM) esta activado normalmente. (Contacto normalmente cerrado)

Las sefales con el mismo nombre se conectan en el interior del servoamplificador.
Cuando no uses la funcién STO, usa el servoamplificador con conector de bypass (suministrado como accesorio) insertado.
Configura un circuito para desconectar EM2 cuando desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio inesperado del driver.
Los dispositivos de salida no estan asignados en el estado inicial. Asigna los dispositivos de salida segun sea necesario.
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Ejemplo de cableado de senal de control: LECSS2-T[ |

Para interfaz I/0 COM+ (NPN)

LECSS2-T[]
" 10 m 0 menos
CN3
CN8 5 |DICOM
N 13 | MBR RA1 1
Conector de bypass B Bloqueo de freno electromagnético
9 INP RA2 '
B En posicion
10 m o menos 15 | ALM RA3
B Alarma*3
Alimentacion del
— e #4 e o |
circuito principal1° CN3 6 | LA - ; Encoder de pulsos fase A
Parada de emergencia 2 W/—\J‘% EM2 | 20 16 | LAR ! (diferencial line driver)
FLS R DI 2 7 LB : Encoder de pulsos fase B
RLS ™~ D2 | 12 17 | LBR ; (diferencial line driver)
DOG DI3 | 19 8 LZ : Encoder de pulsos fase Z
i} DICOM| 10 18 | LZR ! (diferencial line driver)
24 VDC*? w .
DOCOM| 3 11 LG - Comun control
) 4 MO1 Monitor analdgico 1
gontrolador.del S|§ter11a 1 G +10 VDG
e servoaccionamiento 12 | Mo2 Mornitor analégico 2
Cable 6ptico SSCNET I *5 +10 VDC
) CN1A
[7 (opcional) M J—] Placa| SD
L L L
2 m 0 menos
CN1B SwWi1
]
il
SW2| *7
1234

Cable 6ptico SSCNET I *5

CN1A

CN1B

(opcional)

CN1A

CN1B

Tapon+*8 []

(1]

(1]
(1]

LECSS2-TJ
(Eje 2)
SWi1

1234

SW2|

LECSS2-T]
(Eje 3)
SWi1

1234

SwW2|

LECSS2-T(]
(Eje n)
SWi1

O

*

6

+1 Para prevenir las descargas eléctricas, asegurate de
conectar el terminal de tierra de proteccion (PE) del driver
(marcado @) al terminal de tierra de proteccion (PE) del
panel de control.

Para el uso de interfaz, suministra 24 VDC +10 % usando
una fuente externa.

El fallo (ALM) esta activado normalmente. Si esta OFF
(desactivado) (se produce una alarma), detenga el PLC
maestro usando el programa de PLC maestro.

Las senales con el mismo nombre se conectan en el interior
del driver.

Usa los siguientes cables 6pticos SSCNET II .

Consulta «Cable optico SSCNET II » en la pagina 112 para
las referencias de los cables.

*2

*3

%4

*5

Cable
Cable 6ptico SSCNET I

Ref. producto
LE-CSS-[]

Longitud del cable
0.15ma3m

#6 Las conexiones del eje 2 en adelante se omiten.

%7 Se pueden ajustar hasta 64 ejes para el conmutador
giratorio de seleccion del eje (SW1) y los conmutadores de
ajuste del nimero de eje (SW2-3, SW2-4) en combinacion.
Observe que el numero de ejes de conexion depende de las
caracteristicas técnicas del PLC maestro.

+8 Asegurate de colocar un tapén en el CN1A/CN1B no usado.

*9 Cuando no uses la funcion STO, usa el driver con el
conector frente a cortocircuitos (suministrado como
accesorio) insertado.

%10 Configura un circuito para desconectar EM2 cuando
desconectes el circuito principal para prevenir un reinicio
inesperado del driver.
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Cable del motor, cable de bloqueo, cable de encoder (LECSLJ, LECSS-T comun)

LE-CS —@@@
Direccion del conector

Modelo de motoI
El Servomotor AC ‘

Lado del eje
, | e TR e
Descripcion de cable | o Ol -———E JJ:jl
M Cable del motor A I ‘_U!
B | Cable de bloqueo -
E | Cable del encoder il _Pj

Tipo de cablee

S | Cable estandar | r'f%ﬁ:i_tj Q__{“[ 3
R Cable robdtico B ] LJL[B
= -
Longitud del cable (L) [m]e I —
2 2 ‘
5 5
A 10 Ref. producto gD Peso
LE-CSM-S[]A Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
LE-CSM-LILI: Cable del motor LE-CsmscB | 62 LE-CSM-S20] 92 1809
s LE-CSM-RCA | __ LE-CSM-S50] 5 400
;ri;‘ ) ‘ LE-CSM-RCIB : LE-CSM-SA[] 10 800
= LE-CSM-R2[] 2 180
(30) L LE-CSM-R5[] 5 400
LE-CSM-RALC] 10 800
LE-CSB-[1I: Cable de bloqueo*' Lzeggr;d;‘é‘;\ 9D | oo
o E 2 47 .
7 Q LE-CSB-S[ 1B Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
@ ) < LE-CSB-RIA 5 LE-CSB-S2[] 2 80
Al LE-CSB-RCB : LE-CSB-S5[ ] 5 200
(29.6) L LE-CSB-SAL] 10 400
LE-CSB-R2[] 2 80
LE-CSE-[IJ: Cable del encoder tszggg:gf’\% 12 igg
g e Peso
of | ! L Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g]
L R LE-CSE-S2[] 2 220
(9 374 LE-CSE-S50] 5 600
#1 Si se usa un actuador con freno, se requiere cable de bloqueo. ::E'g:g'ggg 12 1228
LE-CSE-R5[] 5 600
LE-CSE-RAL] 10 1200
Conector I/O (Sin cable, sélo conector)
LE -CSN LE-CSNA  LE-CSNB  LE-CSNS
Lo
Tipo de driver D } o | Peso
A LECSAL], LECSC2-T] 1@ D | § § Ref. producto| Peso [g]
B LECSB2-T[] —— LE-CSNA 25
S LECSS2-TO] 39 @ LE-CSNB | 30
39 LE-CSNS 16

# LE-CSNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de
carcasa),fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LE-CSNB: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de carcasa),
fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LE-CSNS: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de carcasa),

fabricados por 3M Japan Limited o equivalente

Tamano de conductor aplicable: AWG24 a 30

Si se usa la serie LECSB, se requiere un cableado de parada de emergencia
(EMG) en todos los casos.

Si se usa el modelo LECSB-T en cualquier modo distinto al modo de
posicionamiento, se requiere un cableado de parada forzada (EM2) en todos
los casos. (El actuador eléctrico no funcionara sin cableado.) Prepara un
conector 1/O o un cable I/O de antemano.

SVC
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Opciones
Cable 6ptico SSCNET Il (LECSSCI-SLJ, LECSS2-T(])  Cable I/O
T TLongitud del cable
Modelo de motor Longitud del cable Tipo de driver (L) [m]
['S ] servomotor AC | L 0.15m A | LECSAL, LECSC2-T[] [1] 15 \
K 0.3m B LECSB2-T[] Peso
incio J 0.5m S LECSS2-T(]
Descrlpf:lgn de cable - = Ref. producto | Peso [g]
l S ‘Cable Optico SSCNET ]]I‘ 3 o LEC-CSNA-1| 303
LEC-CSNB-1 472
LEC-CSNS-1| 221
# LE-CSS-[J es MR-J3BUSLIM
fabricado por Mitsubishi Electric Corporation. N®depinn  Lado del driver Lado del PLC, etc.
Pin 1 90 15
Peso T {ﬁ rd ==
Ref. producto | Longitud [m] | Peso [g] : o
LE-CSS-L 0.15 100 T = 100 80
LE-CSS-K 0.3 100 u w 1500
LE-CSS-J 0.5 200
LE-CSS1 | 1 200 Lado B
LE-CSS-3 3 200 » LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LEC-CSNB-1: 10150-3000PE (conector)/10350-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
LEC-CSNS-1: 10120-3000PE (conector)/10320-52F0-008 (kit de
carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
* Tamafo de conductor: AWG24
+ Si se usa la serie LECSB, se requiere un cableado de parada de
emergencia (EMG) en todos los casos.
Si se usa el modelo LECSB-T en cualquier modo distinto al modo de po-
sicionamiento, se requiere un cableado de parada forzada (EM2) en to-
dos los casos. (El actuador eléctrico no funcionara sin cableado.)
Prepara un conector 1/O o un cable 1/0O de antemano.
Diam. ext. de cable Dimensiones / N2 de pins
Ref. producto gD Ref. producto | W H T U N2 de pin n
LEC-CSNA-1 | 11.1 LEC-CSNA-1 37.2 14 14
LEC-CSNB-1 13.8 LEC-CSNB-1 | 39 | 524 | 12.7 18 26
LEC-CSNS-1 9.1 LEC-CSNS-1 33.3 14 21
Cableado
LEC-CSNA-1: N2 de pins 1 a 26
LEC-CSNB-1: N° de pins 1 a 50
LEC-CSNS-1: N2 de pins 1 a 20
N*de |N°par| oo del | Marcaenel | GOlor| | N*de IN®parl oy 4ol | Marcaenel | COIOF | | N®de IN®pari o g | Marca en el | COIOF
pindel | de | qjamiento|  cable dela || pindel | de |jcomiento|  cable dela || pindel | de | qamiento bl de la
conector | cables marca | | conector | cables marca | | conector | cables £ave marca
1 | Rojo 19 - - Rojo 35 N . . Rojo
— 1 N — 1 R —
> aranja  — Negro 20 0 osa —— Negro 36 18 Blanco mmm= |Nego
3 ) - Rojo 21 [ Rojo 37 ) - . .. Rojo
— 2 | —— 11 N —
n Gris claro - Negro 55 aranja [ ——— Negro 38 19 Amarillo === |Negro
5 - Rojo 23 . - - - Rojo 39 . . Rojo
— Bl —— 12 | —
6 3 anco [ Negro o4 Gris claro p— Negro 20 20 Rosa === |Negro
7 - Roj 2 - .. Roj :
— 4 Amarillo o0 1 125 13 | Blanco 9 1 o 141 21 Naranja m = = = = Rojo
< 8 - Negro| | o | 26 - - - Negro| | o | 42 = mm = mm = Negro
: e - o -
9 - R 27 - .. R
-8 —— b Rosa olo 3 —— 14 Amarillo ol 3 43 22 |Gris claro === Rojo
S 10 Negro 28 LR Negro 44 = == = = mm| Negro
11 |- Rojo 29 - - - Rojo 45 = mm = mm mm| Rojo
—— N — 1 R —
12 6 aranja Negro 30 5 SR Fp— Negro 46 23 Blanco = == = = mm| Negro
13 L Roj 31 - .- Roj j
L1217 | aris claro olo 2L 46 | Naranja 9jo 471 o4 | Amarilo | = =] Rojo
14 - - Negro 32 - .. Negro 48 = mm = mm mm| Negro
15 - - Rojo 33 . N . .. Rojo 49 = mm = mm mm| Rojo
16 8 Blanco p— Negro 34 17 | Giris claro = === |Negro 50| 25 Rosa === = =| Negro
17 . - - Rojo
—— Amarrill
18 9 marillo —=— Negro
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Opcidn de regeneracion (LECS] comun)

LEC-MR-RB-

Tipo de regeneracion opcional
032 | Potencia de regeneracion admisible 30 W
12 | Potencia de regeneracion admisible 100 W

# Confirmar la opcion de regeneracion que se va a
utilizar en «Seleccién de modelo».

LEC-MR-RB-032 LEC-MR-RB-12
:@ 2x 106 Orificio de montaje 30 2 x @ 6 Orificio de montaje 40
Z > 8 36
220 15
S = LA N
® ® g
3 Sole
- (Lg 8 < 5 8|8
2| 3 L | ©
E s 2L
®
—
o 6] P ® o ,
(20) 99 6 © o 2 6 ©
119 " (20) 149
TUTUUT -
o . .
{UTTTTTUTT
_n_r-r_?.=—-——g_.?_m_n_
= =
Peso Peso
Ref. producto Peso [kg] Ref. producto Peso [kg]
LEC-MR-RB-032 0.5 LEC-MR-RB-12 1.1
* MR-RB032 fabricado por Mitsubishi Electric Corporation * MR-RB12 fabricado por Mitsubishi Electric Corporation
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Controlador de servomotor AC Serie LE CSA/ L E CS D - T

Opciones

Cable USB

PC Software de
LECSA LECSB2-T0] LECSC2-TC] LECSS2-TC] configuracion

(MR Configurator2™)
Drivers

Software de configuracion (MR Configurator2™) (LECSA, LECSB2-TL], LECSC2-T[], LECSS-T comun)

LEC - M RC2 = SW1DNC-MRC2-[J, fabricado por Mitsubishi Electric Corporation
Idioma de visualizacion Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric Corporation para el entorno de
— [ Versién en japonés trabajo y la informacién de actualizacion de version.
E Version en inglés MR Configurator2™ es una marca registrada de Mitsubishi Electric Corporation.
C Version en chino

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, diagndstico, lecturalescritura de parametros y el funcionamiento de prueba se pueden realizar en un PC
PC compatible

Si usas el software de configuraciéon (MR Configurator2™), usa un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes
condiciones de funcionamiento.

Requisitos de hardware

f i f ™ #1 Antes de usar un PC para ajustar el método de tabla
Equipo Software de confll-gEu(r;ﬂ-cI:’?gg\gRDConflgurator2 ) de puntos de LECSA o el método de programacion,
actualiza a la version 1.18U (versién en japonés)/
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Edition version 1.19V (version en inglés) o posterior. Consulte
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Enterprise el sitio web de Mitsubishi Electric Corporation para la
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Pro informacion de actualizacion de version.
Sistema operativo Microsoft® Windows® 10 Home #2 Windows® y Windows Vista® son marcas registradas
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8.1 Enterprise g:log;?g:gadge'\g"’mSOﬂ Corporation en los EE. UU. y
. S . ® )
g:zizmz gz::gt:xg m:gg:gﬂﬂg nggaz@ g} Pro «3 El software de'configuracién (MR Configurator2™)
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8 Enterprise puedg no funcmnar_adecuadamente en alguno_s PC.
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8 Pro =4 Las siguientes funmongs no se puede_,-n usar. Si se
Sistema operativo Microsoft® Windows® 8 gsatcualqlélera dfe Ia_s siguientes I1‘unC|tones, este pro-
Sist. Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Ultimate ucto puede no funcionar normaimente. )
*v2% | operativo | Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Enterprise ’ :jnc'&Z@d e aplicacion en modo compatible con Win-
789, Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Professional . Conmutacién répida de usuario
10 Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Home Premium . Escritorio remotg
PC Sistema operativo Microsoft® Windows® 7 Starter . Modo Windows XP
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Ultimate . Windows Touch o Touch
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Enterprise . Modern Ul
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Business . Client Hyper-V
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Home Premium . Modo tableta
Sistema operativo Microsoft® Windows Vista® Home Basic . Escritorio virtual
Sistema operativo Microsoft® Windows® XP Professional, Service Pack 3 o posterior - Los sistemas operativos de 64 bits no son compati-
Sistema operativo Microsoft® Windows® XP Home Edition, Service Pack 3 o posterior bles, excepto para Microsoft® Windows®7 o poste-
Disco duro 1 GB o més de espacio libre rior. . ) .
Comunica- =5 Si se configura el display miltiple, la pantalla de este
cion Interfaz Usa el puerto USB. producto puede no funcionar normalmente.
#6 Si el tamafo del texto u otros elementos que apare-
Resolucion 1024 x 768 o mas cen en pantalla no se modifican al valor especificado
Display Debe ser capaz de reproducir color de alta resolucién (16 bits). (96 DPI, 100 %, 9 pt, etc.), la pantalla de este produc-
Conectable al PC anterior to puede no funcionar normalmente.
Teclado Conectable al PC anterior %7 Si se modifica la resolucion de la pantalla durante el
Raton Conectable al PC anterior ;unc!onamiento, IIa patntalla de este producto puede no
uncionar normalmente.
Impresora Conectable al PC anterior #8 Usa «Usuario estandar» o «Administrador» en Win-
Cable USB*!" LEC-MR-J3USB dows Vista® o posterior.
=9 Antes de usar un PC con Windows®10, actualiza a la
Drivers compatibles con el software de configuracion versioén 1.52E o posterior. _
Software de confiauracion Ante_sl de usar un PC con Windows®8.1, actualiza a la
Compatible - = 9 : = version 1.25B o posterior.
S MR Configurator MR Configurator2 Antes de usar un PC con Windows®8, actualiza a la
LEC-MR-SETUP221[] LEC-MRC2[] versién 1.20W o posterior.
LECSA O O Consulte el sitio web de Mitsubishi Electric Corpora-
- — tion para la informacién de actualizacién de version.
LECSB2-TL] O %10 Si se ha deshabilitado .NET Framework 3.5 (inclu-
LECSC2-TL — @ yendo .NET 2.0 y 3.0) en Windows®7 o posterior, es
LECSS2-T(] - @) necesario habilitarlo.

%11 Haz el pedido del cable USB por separado.
- Este cable es compatible con el software de confi-
guracion (MR Configurator™: LEC-MR-SETU-
P22100).
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Serie LECSA/LECS!( 1-T

Opciones

Cable USB (3 m)
(LECSA, LECSB-T, LECSC-T, LECSS-T comiin)

LEC-MR-J3USB
= MR-JBUSBCBL3M, fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Peso: 140 g

Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software
de configuracion (MR Configurator2™)
Usar unicamente este cable.

Cable STO (3 m)
(Unicamente para LECSB2-T[] y LECSS2-T[)

LEC-MR-DO05UDL3M

+ MR-DO5UDL3M fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Cable para conectar el driver y el dispositivo, cuando se usa la
funcion de seguridad
Usar unicamente este cable.

(33) 3000

J6.5

Peso: 500 g

115
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Batteria

LEC-MR-J3BAT

= MR-J3BAT, fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Bateria para recambio
Los datos de posicién absoluta se mantienen instalando la bateria en el driver.

NUR L

% El modelo LEC-MR-J3BAT es una bateria individual que usa una
bateria de litio ER6V.
Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio
integradas mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es
necesario aplicar medidas acordes a la reglamentacion estipulada por
las Recomendaciones de Naciones Unidas sobre el Transporte de
Mercancias Peligrosas, las Instrucciones Técnicas (ICAO-TI) de la
Organizacion Internacional de Aviacién Civil (ICAO) y el Codigo
Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (cédigo IMDG) de
la Organizacién Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta
transportando productos como los mostrados arriba, debera comprobar
las reglamentaciones mas recientes o la legislacion del pais de trans-
porte con el fin de tomar las medidas adecuadas. Consulta con un
representante de ventas de SMC para obtener mas informacion.

LEC-MR-BAT6V1SET

* MR-BAT6V1SET fabricado por Mitsubishi Electric Corporation

Bateria para recambio
Los datos de posicién absoluta se mantienen instalando la bateria en el driver.

Peso: 30 g

— ' f

Peso: 60 g

# El modelo LEC-MR-BAT6V1SET es una bateria ensamblada que usa
una bateria de litio 2CR17335A.
Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio
integradas mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es
necesario aplicar medidas acordes a la reglamentacion estipulada por
las Recomendaciones de Naciones Unidas sobre el Transporte de
Mercancias Peligrosas, las Instrucciones Técnicas (ICAO-TI) de la
Organizacion Internacional de Aviacion Civil (ICAO) y el Cédigo
Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (cédigo IMDG) de
la Organizacion Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta
transportando productos como los mostrados arriba, debera comprobar
las reglamentaciones mas recientes o la legislacion del pais de
transporte con el fin de tomar las medidas adecuadas. Consulta con un
representante de ventas de SMC para obtener mas informacion.

Tipos de baterias y drivers compatibles
Tipo de bateria

Driver compatible = £ \R-JaBAT LEC-MR-BAT6V1SET
LECSBLI-TL] — ©)
LECSCLI-TC] @) —
LECSSLI-TL] — @)




I'il MECHATROLINK Compatible

Controlador de servomotor AC

Modelo absoluto

Serie LECYM/LECYU

H MECHATROLINK- IT Tlpo)

H MECHATROLINK - I Tlpo)

Forma de pedido

LECYM

LECYU

C€ 28 G

+ Para mds detalles consulta la pagina 128.

__river IR0

M2 -

l

+ Si se requiere un conector /0 (CN1), pide
la referencia «LE-CYNA» por separado.

Tipo de driver = Si se requiere tg\scable /0 (CN 1), pide la
" Tipo MECHATROLINK- I referencia «<LE-CSNA-1» por separado.
(Para encoder absoluto) Modelo de motor compatible
U Tipo MECHATROLINK-II Simbolo Tipo Capacidad Encoder
(Para encoder absoluto) V5 | Servomotor AC (V6*1) 100 W
Absoluto
V4 Servomotor AC (V7+1) 200 W
Tension de alimentacion e x1 El simbolo muestra el tipo de motor (actuador).
2] 200a 230 VAC, 50/60 Hz
Dimensiones
H MECHATROLINK Tipo-II
LECYM2-V[] e Descripeién
140 B_ A CN1 Conector de sefiales I/0
I © T CN2 Conector del encoder
J") © 151[- a1 t ‘\@ CN3+! Conector de operador digital
1 0Ihi CN6 A/B Conector de comunicacion
| PN i i CN6A | ECHATROLINK- I
G L] . e
N e Conector de comunicacion
o4 1it=: ol ool TRk CN3 CNeB MECHATROLINK- I
7 || : 300 el | CN7 CN7 Conector de PC
5 DD 11§ 3 4[eo ! CN8 Conector de seguridad
= A H - oo
L ? I on = CN1 +1 El operador digital es JUSP-OP05A-1-E, fabricado por
= A\ sfon ¥ YASKAWA Electric Corporation.
= ol MO S . ..
. T o Ualll= Cuando se use el operador digital, el cliente debe suministrarlo.
q | . [[on $/CN8
[leo F ] Posiciéon|Dimensiones de montaje| Orificio
I sleofif-on2 oo el [ hTB|c|op|.
a ©) — a 3 orificio montaje
4 a 0 | @ V5(1o00w)| @@ | 5 | — | 5 5 o5
- - V7 200W)| @@ | 5 | — | 5 5
. + La posicion del orificio de montaje varia en funcion de la
{R MECHATROLINK Tipo-II capacidad del motor.
LECYU2-VO
140 Nombre del L
o B A conector Descripcion
Il ==l 'HHH - | CN1 Conector de sefiales I/O
) / o RO CN2 Conector del encoder
= 1 A 7CN6 A/B CN3+! Conector de operador digital
o 1 s ¢ CNGA Conector de comunicacion
B «fo L CN3 MECHATROLINK-II
] [ on CN6B Conector de comunicacion
3 - | o120 el enz MECHATROLINK-II
9 ‘@. 1 3 N gS if CN7 Conector de PC
- B! @D o .
. All@ ool 1 en1 CN8 Conector de seguridad
= [ f sjon { +1 El operador digital es JUSP-OP05A-1-E, fabricado por
| = [T 1na YASKAWA Electric Corporation.
= ﬂ<] M @E 0 }/CNB Cuando se use el operador digital, el cliente debe suministrarlo.
4 H © ; oo B
LI -Ei oo}l - CN2 Capacidad | Posicion [Dimensiones de montaje Orificio de|
tHIf @) E=Hlml] = 4 del motor (del orificio] A | B | C D | montaje
4 ) V5 (100 W) ©O®@ 5 | —| 5| 5
40 2
e Vzeoow) 0@ | 5 | — |5 5| °9°

capacidad del motor.

# La posicion del orificio de montaje varia en funcion de la
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Serie LECY!

Especificaciones
.l.l MECHATROLINK Tipo-1I
Modelo LECYM2-V5 LECYM2-V7
Potencia del motor compatible [W] 100 200

Encoder compatible

Encoder absoluto de 20 bits (resolucién: 1048576 p/rev)

Alimentacion del
circuito principal

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluctuacion de tension admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Alimentacion de
control

Tension de alimentacion [V]

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

Fluctuacion de tension admisible [V]

Monofésica 170 a 253 VAC

Capacidad de alimentacion (a salida nominal) [A]

0.91 \

Circuito de entrada

NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)

Entrada en paralelo
(7 entradas)

Numero de
asignaciones
opcionales

7 entradas

[Asignacion inicial]

- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)

- Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3)

- Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido (N-OT)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la légica positiva y negativa.

Salida en paralelo
(4 salidas)

Numero de

] . " 1 sali
asignaciones fijas | @ o2 da

- Alarma de servoaccionamiento (ALM)

Numero de
asignaciones
opcionales

3
salidas

[Asignacion inicial]

- Bloqueo (/BK)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacién de posicionamiento (/COIN)

- Deteccién de limite de velocidad (/VLT)

- Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP)
- Deteccién de giro (/TGON)

- Advertencia (/WARN)

- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY)
- Cerca (/NEAR)

- Deteccion del limite de par (/CLT)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa.

Comunicacién
MECHATROLINK

Protocolo de comunicacion

MECHATROLINK-I

Direccidn de estaciones

4141H a 5FH

Velocidad de transmision

10 Mbps

Ciclo de transmision

250 us, 0.5 ms a 4 ms (mdultiplos de 0.5 ms)

Numero de bytes de transmision

17 bytes, 32 bytes

Max. n2 de estaciones

30

Longitud del cable

Longitud total de cable: 50 m o menos, Longitud de cable entre las estaciones: 0.5 m o mas

Método de comandos

Método de control

Posicion, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK- I

Entrada de comando

Comando MECHATROLINK-IT
(Movimiento, ajuste de datos, monitorizacién o ajuste)

Funcion

Ajuste de ganancia

Sin ajuste / Ajuste automatico avanzado / Ajuste de un parametro

Ajuste de comunicacion

Comunicacién USB, comunicacion RS-422

Limite de par

Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analégico

Salida del encoder

Fase A, B, Z: Salida de driver en linea

Parada de emergencia

Funcion de seguridad CN8

Sobrerrecorrido

Parada dinamica de freno, deceleracién hasta parada o funcionamiento libre hasta parada a P-OT o N-OT

Alarma

Seial de alarma, Comando MECHATROLINK- 1

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 85 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Con subfuncién

STO (IEC 61800-5-2)

Normas de seguridad+!

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, IEC 61508 SIL2, IEC 62061 SIL CL2, IEC 61800-5-2

Peso [g]

900

#1 Consulte el manual de instrucciones de LECYM para mas detalles.
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Controlador de servomotor AC Serie LE C Y{Ij/l

Especificaciones
.l.l MECHATROLINK Tipo-II
Modelo LECYU2-V5 LECYU2-V7
Potencia del motor compatible [W] 100 200

Encoder compatible

Encoder absoluto de 20 bits (resolucién: 1048576 p/rev)

Alimentacion del

Tension de alimentacion [V]

Trifasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

circuito principal

Fluctuacion de tension admisible [V]

Trifasica 170 a 253 VAC

Alimentacion de

Tension de alimentacion [V]

Monofasica 200 a 230 VAC (50/60 Hz)

control

Fluctuacion de tension admisible [V]

Monofésica 170 a 253 VAC

Capacidad de alimentacion (a salida nominal) [A]

0.91 \ 1.6

Circuito de entrada

NPN (tipo COM+)/PNP (tipo COM-)

Entradas digitales
(7 entradas)

Numero de
asignaciones
opcionales

7
entradas

[Asignacion inicial]

- Conmutador de deceleracion de retorno al origen (/DEC)

- Salida mantenida externa (/EXT 1 a 3)

- Funcionamiento en avance prohibido (P-OT), funcionamiento en retroceso prohibido (N-OT)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Limite de par externo en avance (/P-CL), limite de par externo en retroceso (/N-CL)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la légica positiva y negativa.

Numero de

asignaciones fijas 1 salida

- Alarma de servoaccionamiento (ALM)

Salidas digitales
(4 salidas)

Numero de
asignhaciones
opcionales

3
salidas

[Asignacion inicial]

- Bloqueo (/BK)

[Se pueden asignar ajustando los parametros]
- Finalizacién de posicionamiento (/COIN)

- Deteccién de limite de velocidad (/VLT)

- Deteccion de coincidencia de velocidad (/V-CMP)
- Deteccién de giro (/TGON)

- Advertencia (/WARN)

- Servoaccionamiento listo para usar (/S-RDY)
- Cerca (/NEAR)

- Deteccion del limite de par (/CLT)

Se pueden realizar asignaciones de sefales y se pueden modificar la l6gica positiva y negativa.

Protocolo de comunicacion

MECHATROLINK-II

Direccidn de estaciones

0303H a EFH

Velocidad de transmision

100 Mbps

Comunicacién

Ciclo de transmision

125 us, 250 us, 500 us, 750 us, 1 ms a 4 ms (multiplos de 0.5 ms)

MECHATROLINK

Numero de bytes de transmision

16 bytes, 32 bytes, 48 bytes

Max. n2 de estaciones

62

Longitud del cable

Longitud de cable entre las estaciones: 0.5 m 0 mas, 75 m o0 menos

Método de control

Posicion, velocidad o control de par con comunicacion MECHATROLINK-II

Método de comandos

Entrada de comando

Comando MECHATROLINK-II
(Movimiento, ajuste de datos, monitorizacién o ajuste)

Ajuste de ganancia

Sin ajuste / Ajuste automatico avanzado / Ajuste de un parametro

Ajuste de comunicacion

Comunicacién USB, comunicacion RS-422

Limite de par

Limite de par interno, limite de par externo y limite de par mediante comando analégico

Funcion

Salida del encoder

Fase A, B, Z: Salida de driver en linea

Parada de emergencia

Funcion de seguridad CN8

Sobrerrecorrido

Parada dinamica de freno, deceleracién hasta parada o funcionamiento libre hasta parada a P-OT o N-OT

Alarma

Seial de alarma, Comando MECHATROLINK-1I

Rango de temperatura de trabajo [°C]

0 a 55 (sin congelacion)

Rango de humedad de trabajo [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Rango de temperatura de almacenamiento [°C]

-20 a 85 (sin congelacion)

Rango de humedad de almacenamiento [% HR]

90 o inferior (sin condensacion)

Resistencia al aislamiento [MQ]

10 MQ (500 VDC)

Con subfuncién

STO (IEC 61800-5-2)

Normas de seguridad+!

EN ISO 13849-1 Categoria 3 PL d, IEC 61508 SIL2, IEC 62061 SIL CL2, IEC 61800-5-2

Peso [g]

900

#1 Consulte el manual de instrucciones de LECYU para mas detalles.
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Serie LECY!

Ejemplo de cableado de alimentacion: LECY[]

B Trifasica 200 V

1QF: Disyuntor de carcasa moldeada

LECYM2-O

LECYU2-O

1FLT: Filtro de ruido

1KM: Contactor magnético (para alimentacion de control)

2KM

v

1KM

e

(Para display de alarma
1Ry del servoaccionamiento)

N ®_<
1PL

Servoaccionamiento Servoaccionamiento
alimentacion ON  alimentacion OFF 1KM

e 1]

1KM 1SA
1KM 1Ry 2KM

” ” g 1Ry: Relé
2SA

2KM: Contactor magnético (para alimentacion del circuito principal)

+1 Para los modelos LECYJ2-V5, LECY2-V7 y LECY[2-V8, los terminales B2 y B3 no estan
cortocircuitados. Evita cortocircuitar estos terminales.

Conector de alimentacion del circuito principal « Accesorio

Nombre del terminal

Funcién

Detalles

L1 Conecta la alimentacion del circuito principal.
Alimentacién del | Monofasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de
L2 o o conexion: L1, L2
cireuito principal | Tyifasica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de conexion:
L3 L1,12,13
L1C : ” Conecta la alimentacién de control.
Alimentacion de | yonofisica 200 a 230 VAC, 50/60 Hz Terminal de
L2C conexion: L1C, L2C
B1/® Terminal de
B2 Cr%gfs);g?c%e Si se requier_e la resistencia regenerativa, conéctela
B3 regenerativa entre los terminales B1® y B2.
externa
Sl Terminal negativo
o del circuito (&1 y ©2 vienen conectados de fabrica.
© principal

Conector del motor = Accesorio

Nombre del terminal

Funcién

Detalles

Conéctalo al cable del motor (U, V, W).

U Alimentacion del servomotor (U)
V Alimentacion del servomotor (V)
W Alimentacién del servomotor (W)

Especificaciones del cable de alimentacion:

Elemento Caracteristicas técnicas
Tamahfo aplicable | L1, L2, L3, L1C, L2C
de cable Cable simple, cable trenzado, AWG14 (2.0 mm?)

Longitud de cable
pelado

8a9mm
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1PL: LED indicador

1SA: Supresor de picos de tension
2SA: Supresor de picos de tension
3SA: Supresor de picos de tension
1D: Diodo de efecto volante

Conector de alimentacion

del circuito principal

L1 O

e | OO
s | OO0

e | @
e | O
B1/® @ D

e (OO
= | OO
of [
©2 [

Conector del motor

v | OO

o] Jlle [=]ow)]

v 1O0
w | OO




Ejemplo de cableado de senal de control: LECYM

Controlador de servomotor AC Serie LE C Y{Ij/l

LECYM2

Salida del fotoacoplador

Max. tensién de trabajo: 30 VDC
Max. corriente de salida: 50 mA DC

CN1
Alimentacion de control

para sefial de secuencia 3.3 kQ

+24VIN +24V (6

3 ) ALM+
<——— Salida de alarma

%2 [—<{F Wan
Funcionamiento en avance prohibido T~ P-OT \\7 %*(

12
m

4) ALM-—
(AL

(prohibido cuando esté desactivado)

SO1+/BK+

Funcionamiento en retroceso prohibido N-OT (8

ot

E Salida de bloqueo

(prohibido cuando esté desactivado)

Conmutador de deceleracin de retorno al origen /DEC |9

ot

Salida para uso general

(deceleracién cuando esta activado)

Sefial de salida mantenida externa 1

1 i
/EXT1 (10 %1(

s B Sl E S B S o

(salida mantenida cuando esté activado)

PAO 4

—{ H - Fase A de impulsos
Sefial de salida mantenida externa 2 /EXT2 (11 %ﬁ ( [PAO 9 de salida del encoder
(salida mantenida cuando esta activado) B
o . 1 - 19 ) PBO *4 .
Senial de salida mantenida externa 3 JEXT3 12 %ﬁ ( 20 ) /PBO Fase B de impulsos
(salida mantenida cuando esta activado) ® = 9 de salida del encoder
— -
Entrada para /810 (13 %: ( 21 (PCO < Fase Z de impulsos
uso general 3 22 /. /PCO q de salida del encoder
16 ¢ SG

Deteccién magnética

/HWBB1+ 4
24V - I -
Fusible ! ~<
, HWBBI- ] 8 iy EDM1+
Seguridad =3 1 —
5 ' |HwBB2+ ) 6 {z};:
‘ /HWBB2- ] 5 SZZSI{ >EDM1_
oV {1 I
Driver
Carcasa del
conector
FG

%1 Z= muestra cables de par trenzado.

(Desactivada cuando se produce una alarma)

(Activada con blogqueo liberado)

Receptor de linea aplica-
ble:

SN75ALS175 0 MC3486,
fabricados por Texas
Instruments Japan
Limited o equivalente

Conecta el apantallamiento a la carcasa del conector.

%2 La fuente de alimentacion de 24 VDC no estd incluida. Usa una fuente de alimentacion de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.
%3 Si usas la funcién de seguridad, deberas conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funciéon de seguridad.
En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usas la funcién de seguridad, usa el driver con conector de acoplamiento de seguridad

(suministrado como accesorio) insertado en CN8.
+4 Usa siempre receptores de linea para recibir sefales de salida.

=% Las funciones asignadas a las sefales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3y a las sefales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se

pueden modificar ajustando los parametros.

=5 Es una funcion de seguridad equivalente a la funcién STO (IEC 61800-5-2) usando la funcién Hard Wire Baseblock (HWBB).

O
2
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Serie LECY!

Ejemplo de cableado de senal de control: LECYU

Alimentacion de control
para sefal de secuencia

*2

Funcionamiento en avance prohibido
(prohibido cuando esta desactivado)

Funcionamiento en retroceso prohibido
(prohibido cuando esta desactivado)

Conmutador de deceleracidn de refomo al origen
(deceleracion cuando esta activado)

Sefial de salida mantenida externa 1
(salida mantenida cuando esté activado)

Sefial de salida mantenida externa 2
(salida mantenida cuando estd activado)

Sefial de salida mantenida externa 3
(salida mantenida cuando esta activado)

24V

Seguridad =3
%5

ov

+24 VIN +24V

LECYU2

CN1

BRI

3.3 kQ

12}

m

4

Salida del fotoacoplador

Max. tension de trabajo: 30 VDC

Max. corriente de salida: 50 mA DC

8 & Salida de alarma

(Desactivada cuando se produce una alarma)

Receptor de linea
aplicable:

SN75ALS175 o MC3486,
fabricados por Texas
Instruments Japan
Limited o equivalente

T K~ P-OT \7 L St AM
J . SO1+/BK+
N-OT 8 %:( gt 2| s01-/BK— Salida de bloqueo
— </SO2+ (Activada con bloqueo liberado)
—{ H - S
/DEC |9 %*( SiZ /S02-
MLVE m Salida para uso general
"
(@ (3 imoe
> /SO3—
/EXT1 (10 ~L | o
—{ s PAO Fase A de impulsos
/EXT2 (11 %» (% [PAQ " de salida del encoder
—{ - *4
JEXT3 12 %ﬁ ( 19 (PEO Fase B de impulsos
T — 20 /PBO q de salida del encoder
—{ ] . [ %4
Entrada para uso general/SIO. (13 %* (? 21 (PCO Fase Z de impulsos
22 /PCO q de salida del encoder
16 ¢ SG
Deteccién magnética
/HWBB1+ 4
JHWBB1- ] 3 f ;{%
L1 JEDM1+
/HWBB2+ ) 6 h:
g EDM1—
/HWBB2- ] 5 |¥4 {% 4
| S
Driver
Carcasa del
conector
FG

#1 Z= muestra cables de par trenzado.

*2
%3

Conecta el apantallamiento a la carcasa del conector.

La fuente de alimentacion de 24 VDC no esta incluida. Usa una fuente de alimentacién de 24 VDC con aislamiento doble o aislamiento reforzado.
Si usas la funcién de seguridad, deberds conectar un dispositivo con funcién de seguridad al cableado necesario para activar la funcién de seguridad.

En caso contrario, el servomotor no se pondra en marcha. Si no usas la funcién de seguridad, usa el driver con conector de acoplamiento de seguridad
(suministrado como accesorio) insertado en CN8.

#4

Usa siempre receptores de linea para recibir sefales de salida.

=% Las funciones asignadas a las sefiales de entrada /DEC, P-OT, N-OT, /EXT1, /EXT2 y /EXT3y a las sefales de salida /SO1, /SO2 y /SO3 se
pueden modificar ajustando los parametros.

%5
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Es una funcién de seguridad equivalente a la funcién STO (IEC 61800-5-2) usando la funcién Hard Wire Baseblock (HWBB).



Opciones

Controlador de servomotor AC Serie LE C Y{Ij/l

Cable del motor, cable del motor para opcién de bloqueo, cable del encoder (LECYM/LECYU comtin)

-[s]i5]A-

LE-CY

Modelo de motoI

Servomotor AC |

Descripcion de cable

Cable del motor

B | Cable del motor para opcion de bloqueo

Cable del encoder
(con carcasa de bateria)

Tipo de cablee

S Cable estandar
R Cable robético

Longitud del cable (L) [m] e

Capacidad del motor

5

100 W

7

200/400 W

= Para el cable del encoder, el sufijo «—[»

(capacidad del motor) no es necesario.

e Direccidn del conector

=

Lado del eje

ﬁJ:'

# La direccion de entrada del cable es Unicamente por el lado del eje.

3 3 Peso
5 5 Ref. producto Longitud [m]| Peso [g] Nota
A 10 LE-CYM-S3A-5 3 250
c 20 LE-CYM-S5A-5 5 390 | 0w
LE-CYM-SAA-5 10 750
LE-CYM-SCA-5 20 1500
LE-CYM-S3A-7 3 250
LE-CYM-CJOJA-CI: Cable del motor LE-CYM-S5A-7 5 390 200/
LE-CYM-SAA-7 10 750 400 W
LE-CYM-SCA-7 20 1500
LE-CYM-R3A-5 3 220
LE-CYM-R5A-5 5 350 100 W
b LE-CYM-RAA-5 10 670
e LE-CYM-RCA-5 20 1300
LE-CYM-R3A-7 3 220
LE-CYM-R5A-7 5 350 200/
LE-CYM-RAA-7 10 670 400 W
LE-CYM-RCA-7 20 1300
LE-CYB-[I[JA-[1: Cable del motor para opcién de bloqueo Peso
L 50 Ref. producto Longitud [m] | Peso[g] | Nota
~ LE-CYB-S3A-5 3 240
Q LE-CYB-S5A-5 5 390 100 W
b —— 3] - LE-CYB-SAA-5 10 750
HI = LE-CYB-SCA-5 20 1490
LE-CYB-S3A-7 3 240
LE-CYB-S5A-7 5 390 200/
) LE-CYB-SAA-7 10 750 400 W
Terminal de engarce LE-CYB-SCA-7 20 1490
8xM4 I E.CYB-R3A-5 3 220
LE-CYE-CIJA: Cable del encoder tE_gE_E‘Z’,‘\g 13 2% 100W
L LE-CYB-RCA-5 20 1300
LE-CYB-R5A-7 5 350 200/
L 12 - LE-CYB-RAA-7 10 670 400 W
= LE-CYB-RCA-7 20 1300
- = E::E» ® Peso
Ref. producto Longitud [m] | Peso [g]
= R Y LE-CYE-S3A 3 230
&) LE-CYE-S5A 5 360
LE-CYE-SAA 10 680
Carcasa de la bateria LE-CYE-SCA 20 1250
Ao Dt 9o Profundidad: 25 mm LE-CYE-R3A 3 220
LE-CYE-SOA 6.5 LE-CYE-R5A 5 330
LE-CYE-ROA 6.8 LE-CYE-RAA 10 660
LE-CYE-RCA 20 1240

# LE-CYM-SLIA-O0 es JZSP-CSMoU-CICI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-SUA-UJ es JZSP-CSM10I-0J0I-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

LE-CYE-SUIA es JZSP-CSP05-0ICI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

-~
Z

LE-CYM-ROA-O es JZSP-CSM20I-TICI-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
LE-CYB-RUA-O es JZSP-CSM3-LIC-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

LE-CYE-RUA es JZSP-CSP25-[J[J-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

SVC
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Serie LECY!

Opciones

Conector I/O (Sin cable, sélo conector)

LE-CYNA

Tipo de driveI

[A | Para LECYM2, LECYU2 |

LE-CYNA

= LE-CYNA: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008 (kit de carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
# Tamafo de conductor: AWG24 a 30

Cable I/0

LEC-CSN A-1

Tipo de driver

| A [ Para LECYM2, LECYU2 |

L,

ngitud del cable (L) [m]

1.5

Peso

Ref. producto | Peso [g]
LE-CYNA 25

Peso

Ref. producto | Peso [g]
LEC-CSNA-1| 303

Nedepinn  Lado del driver Lado del PLC, etc.
- —— = LEC-CSNA-1: 10126-3000PE (conector)/10326-52F0-008
Pin 1 15 (kit de carcasa), fabricados por 3M Japan Limited o equivalente
% - . * Tamafo de conductor: AWG24
I = rd 10 <
A -
T S 80
U w
Cableado
LEC-CSNA-1: N° de pins 1 a 26
N°de pin [N®par de| Color del Colorde | | N°de pin [N°par de| Color del Colorde | | N°de pin [N°parde Color del Color de
del conector| cables [aislamiento Marca en el cable la marca | |del conector| cables faislamiento Marca en el cable la marca | |del conector| cables [aislamiento Marca en el cable la marca
1 ) Rojo 11 |- - Rojo 21 . |- —— Rojo
1 N N 11 |N
2 AN | g Negro 12 6 AN | o Negro < 22 i ey Negro
3 5 Gris |mm Rojo L Gris | == Rojo | | o] 23 o | Gris |mmmmm Rojo
<l 4 claro |wm Negro | | [ 14 claro |mwm mm Negro § 24 claro |mm mm mm Negro
o| 5 - Rojo ol| 15 - - Rojo 25 - - - Rojo
3 | Blanco 8 | Blanco 13 | Blanco
§ 6 - Negro § 16 - - Negro 26 - - Negro
7 [ Rojo 17 L |- - Rojo
4 | Amarillo 9 | Amarillo
8 - Negro 18 L Negro
9 - Rojo 19 - - Rojo
R 1 R
10 5 058 e Negro 20 0 052 | Negro
Diam. ext. de cable Dimensiones / N2 de pin
Ref. producto | @ D Ref. producto | W | H T U |Nede pinn
LEC-CSNA-1 | 11.1| |LEC-CSNA-1| 39 |37.2|127| 14 14
123

O
2




Controlador de servomotor AC Serie LE C Ylllj”

Opciones

P! MECHATROLNK Tipo de cable

LEC-CY

Modelo de motoI

Longitud del cable (L)

Servomotor AC | (L 0.2m
J 0.5m

Descripcion de cable 1 im
3 3m

#1 No disponible para el cable MECHATROLINK-II

M |Cable MECHATROLINK- II
U |Cable MECHATROLINK-II

# LEC-CYM-UJ es JEPMC-W6002-0]J-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.
# LEC-CYU-[J es JEPMC-W6012-0JJ-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

H MECHATROLINK-II' Cable -IT

16

04
=
&
2

19
m m

Al ]

46

H MECHATROLINK-II' Cable -IT

33

048

3¢ 0] g==]

11
10.7

Conector de terminacion para B8 MECHATROLNK -II

LEC-CYRM

* LEC-CYRM es JEPMC-W6022-E, fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

19
16

HE

46

Peso: 10 g

O
2

Peso
Ref. producto |Longitud [m]| Peso [g]
LE-CYM-J 0.5 50
LE-CYM-1 1 80
LE-CYM-3 3 200
Peso
Ref. producto |Longitud [m]| Peso [g]
LE-CYU-L 0.2 21
LE-CYU-J 0.5 41
LE-CYU-1 1 75
LE-CYU-3 3 205
124



Serie LECY!

Opciones

= ———— \@ﬂ

Cable USB

5

LECYM2 LECYU2
Drivers

Software de conﬁguracién (SigmaWin+TM) (LECYM/LECYU coml]n) « Descarga el software SigmaWin+™ a través de nuestro sitio Web.

SigmaWin+™ es una marca registrada de YASKAWA Electric Corporation.

El ajuste, visualizacion de la forma de onda, lectura/escritura de parametros y el funcionamiento de prueba se pueden realizar en un PC.
PC compatible
Si usas el software de configuracién (SigmaWin+™), usa un PC IBM/PC compatible con AT que satisfaga las siguientes condiciones de funcionamiento.

Requisitos de hardware

Equipo Software de configuracion (SigmaWin+™) Ver. 5 Software de configuracién (SigmaWin+™) Ver. 7
Compatible con sistema operativo de 64-bit
Sist. operativo Windows® XP=5, Windows Vista®, Windows® 7 - Windows 11, Windows 10, Windows 8.1%7, Windows 7 SP1+8
#1,2,3.4 - op (32-bit/64-bit) Compatible con sistema operativo de 32-bit
- Windows 10, Windows 8.1*7, Windows 7 SP1*8
Espacio DD disponible 350 MB 0 més (si el software esta instalado, se recomiendan 400 MB o mas 500 MB o0 mas
Interfaz de comunicacion Usa el puerto USB.

Monitor XVGA (1024 x 768 o superior, «Se usa la fuente pequefia.») Resolucion: 1280 x 800 0 mas (Recomendado)

Display 256 colores o magseec{sgggf Sdcagn?esﬁgf colores 0 més) Conectable con los PC enumerados anteriormente
Teclado Conectable al PC anterior

Ratén Conectable al PC anterior

Impresora Conectable al PC anterior

Cable USB LEC-JZ-CVUSB*6

Otro Adobe Reader Ver. 5.0 o superior (+ Excepto Ver. 6.0) [ —

#1
#2
*3
%4
*5

Windows, Windows Vista®, Windows® 7 son marcas registradas propiedad de Microsoft Corporation en los EE.UU. y/o en otros paises.

Este software puede no funcionar adecuadamente en algunos PC.

No compatible con Windows® XP de 64 bits y Windows Vista® de 64 bits.

En Windows® XP, usalo con permisos de administrador (al instalarlo y usarlo).

En un PC que use el programa para corregir el problema de HotfixQ328310, es probable que falle en la instalacién. En tal caso, usa el programa para
corregir el problema de HotfixQ329623.

+#6 Haz el pedido del cable USB por separado.

«7 WindowsUpdate KB2919442, KB2919355, y KB2999226 son necesarios.

+8 WindowsUpdate KB2999226 es necesario.

Bateria (LECYM/LECYU comt’m) x El modelo LEC-JZ-CVBAT es una bateria individual que usa una bateria
de litio ER3V.

LEC-JZ-CVBAT

+ JZSP-BAO1 fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Bateria para recambio
Los datos de posicion absoluta se mantienen instalando la
bateria en la carcasa de la bateria del cable del encoder.

EpA]

Peso: 10 g

Cable USB (2.5 m)
LEC-JZ-CVUSB

+ JZSP-CVS06-02-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Cable para conectar el PC y el driver cuando se usa el software
de configuracién (SigmaWin™)
Usar unicamente este cable.

2500

S Crew=)

55)|  Peso: 150 g
125 z;

Cuando transportes baterias de litio y dispositivos con baterias de litio
integradas mediante un método sujeto a las reglamentaciones UN, es
necesario aplicar medidas acordes a la reglamentacion estipulada por
las Recomendaciones de Naciones Unidas sobre el Transporte de
Mercancias Peligrosas, las Instrucciones Técnicas (ICAO-TI) de la
Organizacién Internacional de Aviacién Civil (ICAO) y el Cédigo
Maritimo Internacional sobre Mercancias Peligrosas (cédigo IMDG) de
la Organizacién Maritima Internacional (IMO). Si un cliente esta
transportando productos como los mostrados arriba, debera comprobar
las reglamentaciones mas recientes o la legislacion del pais de
transporte con el fin de tomar las medidas adecuadas. Consulta con un
representante de ventas de SMC para obtener mas informacion.

Cable para dispositivo de funcion de seguridad (3 m)

LEC-JZ-CVSAF

+ JZSP-CVHO03-03-E fabricado por YASKAWA CONTROLS CO., LTD.

Cable para conectar el driver y el dispositivo, cuando se usa la
funcion de seguridad
Usar unicamente este cable.

(33) 3000
(20)

B L] I ) Peso: 160 g

a6
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Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]
Precauciones especificas del producto 1

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad y las precauciones sobre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el manejo

de productos SMC» o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC https://www.smc.eu

|

Disefio / Seleccién |

|

Manipulacién

A\ Advertencia

1

. Asegurate de aplicar la tension especificada.

De lo contrario, pueden producirse fallos de funcionamiento o averias. Si
la tension aplicada es inferior a la tension especificada, es posible que la
carga no pueda moverse debido a una caida de tension interna del
driver. Comprueba la tension de trabajo antes del uso.

. No utilices el producto fuera del rango especificado.

De lo contrario, pueden producirse incendios, errores de funcionamiento
o dafios en el actuador. Comprueba las especificaciones antes del uso.

. Instala un circuito de parada de emergencia.

Instala la parada de emergencia en el exterior de la proteccion para que
se pueda detener el funcionamiento del sistema de forma inmediata e
interrumpir el suministro de energia.

. Para prevenir daios debidos a averias o errores de funciona-

miento del driver y de sus dispositivos periféricos, deberas
construir un sistema de refuerzo colocando una estructura
multicapa o un disefio de un sistema a prueba de fallos, etc.

. Si cabe esperar que existan riesgos de lesiones personales

debidos a la generacion anomala de calor, humo, ignicion, etc.
del driver y de sus dispositivos periféricos, corta la corriente de
la unidad principal y del sistema inmediatamente.

. Los parametros del driver estan ajustados en los valores

iniciales.

Cambia los parametros en funcion de las especificaciones del
equipo del cliente antes del uso. Para mas detalles sobre los
parametros, consulta el manual de funcionamiento.

Manipulacién

AAdvertenma

. No toques el interior del driver ni de sus dispositivos

perlferlcos.
El driver podria recibir descargas eléctricas o sufrir dafos.

. No utilices el producto ni realices ajustes con las

manos himedas.
Podrian producirse descargas eléctricas.

. Los productos no deben utilizarse si presentan dafos

o les falta algtiin componente.
Podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

. Use unicamente la combinacion especificada de

actuador eléctrico y driver.
De lo contrario, podrian causar dafios en el actuador o el driver.

. Asegurate de no golpear la pieza mientras el actuador

se esta moviendo.
Esto puede causar lesiones.

. No conectes la alimentacion ni pongas en funciona-

miento el producto antes de confirmar que el area en
la que se mueve la pieza es segura.
El movimiento de la pieza puede producir un accidente.

. No toques el producto cuando esta activado ni durante un cierto

tiempo después de desconectar la corriente, dado que se
calienta de forma importante.
De lo contrario, podria provocar quemaduras debido a las altas temperaturas.

. Antes de realizar la instalacion, el cableado y el mantenimiento,

revisa la tensién con un probador 5 minutos después de
desconectar la alimentacion.
De lo contrario, podrian producirse descargas eléctricas, fuego o lesiones.

-~
Z

10.

11.

12.

13.

14.

16.

17.

A\ Advertencia

9. La electricidad estatica puede causar fallos de

funcionamiento o averias en el driver. No toques el
driver cuando la corriente esté activada.

Cuando toques el driver para las tareas de mantenimiento, toma
las medidas necesarias para eliminar la electricidad estatica.
No uses el producto en un area en la que exista
polvo, agua, productos quimicos o aceite en el aire.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

No debe usarse en lugares donde se genere un
campo magnético.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

No instales el producto en un entorno que contenga
gas inflamable, explosivo o corrosivo.
Puede producir un incendio, explosién o corrosion.

No debe aplicarse calor radiante procedente de
potentes fuentes de calor como hornos, luz directa
del sol, etc. sobre el producto.

Puede provocar fallos en el driver o en sus dispositivos
periféricos.

No utilices el producto en un ambiente sujeto a ciclos
térmicos.

Puede provocar fallos en el driver o en sus dispositivos periféricos.

. No uses el producto en lugares donde se generen
picos de tension.
La existencia de unidades (elevadores de solenoide, hornos de
induccion de alta frecuencia, motores, etc.) que generan una
gran cantidad de picos de tension alrededor del producto puede
deteriorar o dafar el circuito interno del mismo. Evita la
presencia de fuentes que generen picos de tension y las lineas
de tension.

No instales el producto en un entorno sometido a

vibraciones o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

En el caso de que una carga generadora de picos de
tension, como un relé o una electrovalvula, sea excitada
directamente, utiliza un producto que incorpore un
sistema de absorcion de picos de tensién.

|

Instalacion

1

SVC

A\ Advertencia

. Instala el driver y sus dispositivos periféricos sobre un

material no inflamable.
La instalacién directa sobre un material inflamable o cerca de él
puede provocar un incendio.

. No instales el producto en un lugar expuesto a vibra-

ciones o impactos.
De lo contrario, se producira un fallo o error de funcionamiento.

. El driver debe montarse en una pared vertical en

direccion vertical. Ademas, asegurate de no cubrir las
conexiones de succion/escape del driver.

. Instala el driver y sus dispositivos periféricos sobre

una superficie plana.

Si la superficie de montaje esta distorsionada o no es plana,
puede anadirse una fuerza inaceptable a la carcasa, etc.,
causando problemas.
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Serie LECSA/LECSLI-T/LECYL]
c Precauciones especificas del producto 2

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad y las precauciones sobre actuadores eléctricos en las «Precauciones en el manejo
de productos SMC» o en el manual de funcionamiento en el sitio web de SMC https://www.smc.eu

] Alimentacidn \ ] Mantenimiento

A\ Advertencia

1. Lleva a cabo comprobaciones periodicas de manteni-
miento e inspeccion.
Asegurate de que los cables y tornillos no estén sueltos.
Los cables o tornillos sueltos pueden generar un fallo de
funcionamiento accidental.

2. Realiza las comprobaciones de funcionamiento
adecuadas tras completar el mantenimiento y la
inspeccion.

En caso de que el equipo 0 maquina no funcionen adecuadamen-
te, realiza una parada de emergencia del sistema. Si no lo haces,
puede producirse un fallo de funcionamiento inesperado y que
resulte imposible garantizar la seguridad. Realiza una prueba de
la parada de emergencia para confirmar la seguridad del equipo.

3. No desmontes, modifiques ni repares el driver ni sus
dispositivos periféricos.

4. No coloques ningun elemento conductor ni inflamable
en el interior del driver.
Esto puede causar un incendio.

5. No lleves a cabo una prueba de resistencia al aisla-
miento ni una prueba de tensién no disruptiva sobre
este producto.

6. Dispon de suficiente espacio libre para las tareas de
mantenimiento.
Disefa el sistema de forma que quede espacio suficiente para el
mantenimiento y la inspeccion.

/A\Precaucion

1. Utiliza una alimentacion sin interferencias entre las
lineas y entre la corriente y la tierra.
Cuando el ruido sea alto, deberias utilizarse un transformador de
aislamiento.

2. Toma las medidas adecuadas para evitar picos de tension
producidos por descargas atmosféricas. Conecta a tierra el
supresor de picos contra rayos de forma independiente a
la linea a tierra del driver y de sus dispositivos periféricos.

| Cableado
/A Advertencia

1. El driver resultara danado si se ainade una alimenta-
cién comercial (100/200 V) a la potencia del servomo-
tor del driver (U, V, W). Asegurate de comprobar el
cableado en busca de errores cuando se conecte el
suministro de alimentacion.

2. Conecta correctamente los extremos de los cables U,
V, W desde el cable del motor a las fases (U, V, W) de
la potencia del servomotor. Si los cables no coinciden,
sera imposible controlar el servomotor.

| Toma a tierra |

/\ Advertencia

1. Para puesta a tierra del actuador, conecta el cable de
cobre del actuador al terminal de tierra de proteccion
(PE) del driver y conecta el cable de cobre del driver a
tierra a través del terminal de tierra de proteccion (PE)
del panel de control.

No los conectes directamente al terminal de tierra de
proteccion (PE) del panel de control.

Panel de control

Driver

oo [ _—

Terminal PE Actuador

i

2. En el improbable caso de que la toma a tierra
provoque un funcionamiento defectuoso,
desconéctala.
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Lista de productos conformes a
CE/UKCA/UL

x Para productos conformes a CE, UKCA y UL, consulta las siguientes tablas.

B Controladores “O’: Conforme “x”: No conforme

B Actuadores “0’: Conforme

A febrero de 2022

Motor compatible Serie UK oAhus Motor compatible Serie UK s
CA  [Confomited [ Cericaton? (Archivon.®) CA  [Corformidad | Cercadon (Archivon.?)
JXC51/61 @) @) E480340 Absoluto bateryless
JXCE1 O | O | E480340 (Motor paso a paso 24vpc) |  LEKFS O | NA -
Absoluto bateryless j;((gg‘: O @) E480340 Servomotor AC LEKFS @) N/A —
Motor paso a paso 24 VDC S O 480340 = Los actuadores pedidos como unidades individuales no son conformes a UL.
(Motor paso ap ) [—_Jxcp1 O | O | E4s0340
JXCL1 ©) @) E480340
JXCM1 ©) @) E480340
c € c us
Motor compatible Serie UK @,
CA [ Confomited [ Ceticato n? (Archivon)
LECSA ©) @) E466261
LECSB-T @) @) E466261
LECSC-T ©) ©) E466261
Servomotor AG LECSST | O | O | E466261
LECYM ©) x —
LECYU ©) X —

M Actuadores (cuando se piden con un controlador) “o: conforme

H Actuadores (cuando se piden con un controlador) “O’: Conforme “—: Not applicable

LECSAx*! LECSB-T*! LECSC-T*!
Motor compatible Serie C€ A\ T € s C€ s
UK UK UK
cA Corfornidad  Cericadon 2 (Archivon) cA Confornidad [ Cerficado n (Archivon) cA Corfornidad | Cericado 2 (Archivon.)
Servomotor AC LEKFS O [ NA ] — O [ NA | — O [ NA | —
LECSS-T*! LECYM-V LECYU-V
Motor compatible Serie Ce€ A\ T C€ s C o us
UK UK UK
CA [ Cormiced [ Cerficado n (Archivon.) CA [Corormidzd [ Certficado 2 (Avchivon) CA [ Cormiced [ Cerficado n (Archivon.)
Servomotor AC LEKFS O | NA | — O | NA | — N/A | —

*1 Hay una marca de «certificacion UL» en el cuerpo del driver del servomotor AC.

JXC51/61 JXCE1 JXC91 JXCP1
Motor compatible Serie c € cMus c € cMus c € o us c € cMus
UK UK UK UK
CA [ Corfomitad ] Cetficato n2 (Archion.) CA [ Coformiced Ceticaton? (Archivon.) CA [ Corfomitad  Cetficado n? (Archion.) CA [ Coformiced Cericadon? (Archivon.)
Absoluto bateryless
(Motor paso a paso 24 VDC) LEKFS @] N/A — O N/A — @] N/A — O N/A —
JXCD1 JXCL1 JXCM1
Motor compatible Serie C€ -\ P C€ s C€ s
UK UK UK
CA [ Corfomicad  Ceticado n2 (Archivon.) CA [ Coomiced Cericadon (Archivon) CA [ Corfomiced Ceticado n2 (Archivon.)
Absoluto bateryless
(Motor paso a paso 24 VDC) LEKFS @] N/A — O N/A — @] N/A —
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion",

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse
junto con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Precaucion:

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

/\ Advertencia:

o la muerte.

A\ Peligro:

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que disefa
el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo determinado
debe decidirla la persona que disefia el equipo o decide sus especificaciones
basandose en los resultados de las pruebas y analisis necesarios. El rendimiento
esperado del equipo y su garantia de seguridad son responsabilidad de la
persona que ha determinado la compatibilidad del producto. Esta persona debe
revisar de manera continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos
especificados en el anterior catélogo con el objeto de considerar cualquier
posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. EI montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o equipos,
incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal cualificado y
experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni intente
cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad correspondientes.
1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta

confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar la
caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se hayan
tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto anterior. Corte la
corriente de cualquier fuente de suministro. Lea detenidamente y comprenda
las precauciones especificas de todos los productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias para
evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Contacte con SMC antes de utilizar el producto y preste especial atencion a
las medidas de seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las
siguientes condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre 0 en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, espacio, navegacion, automocion, sector militar,
tratamientos médicos, combustién y aparatos recreativos, asi como en equipos
en contacto con alimentacion y bebidas, circuitos de parada de emergencia,
circuitos de embrague y freno en aplicaciones de prensa, equipos de seguridad
u otras aplicaciones inadecuadas para las caracteristicas estandar descritas en
el catélogo de productos.

3. El producto se usa en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, requiere, por ello un andlisis especial de
seguridad.

4. Siel producto se utiliza un circuito interlock, disponga de un circuito de tipo
interlock doble con proteccion mecanica para prevenir averias. Asimismo,
compruebe de forma periédica que los dispositivos funcionan correctamente.

/\ Precaucion

. Este producto esta previsto para su uso industrial.
El producto aqui descrito se suministra basicamente para su uso industrial.
Si piensa en utilizar el producto en otros ambitos, consulte previamente
con SMC.
Si tiene alguna duda, contacte con su distribuidor de ventas mas cercano.

riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normativa general

para los sistemas.

ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normativa general
para los sistemas.

IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de

las maquinas. (Parte 1: Requisitos generales)
ISO 10218-1: Manipulacién de robots industriales - Seguridad.
etc.

Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que,
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y
exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de
conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el
producto.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afno a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afios a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes. 2 Asimismo, el producto
puede tener una vida Util, una distancia de funcionamiento o
piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del
periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministrara un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las

condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catalogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa

es una pieza consumible, de modo que esté garantizada durante un
afio a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no estéa cubierto por la
garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccion destinados a la fabricacion de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta

regulada por la legislacién y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los palses involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pals, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Precaucion

Los productos SMC no estan disefiados para usarse como
instrumentos de metrologia legal.

Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa
no han sido certificados mediante pruebas de homologacién
de metrologia (medicién) conformes a las leyes de cada pais.
Por tanto, los productos SMC no se pueden usar para
actividades o certificaciones de metrologia (medicion)
establecidas por las leyes de cada pais.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.



Revision historial

Edicion B - Se ha afiadido el tamario 16 al modelo absoluto battery- BQ
less (Motor paso a paso 24 VDC).
- Se ha afadido un tipo de servomotor AC.
- Se ha afadido la conformidad UKCA.
- Se ha afadido el controlador de la serie JXC con
subfuncion STO.
- El nimero de p&ginas ha aumentado de 60 a 132.

SMC Corporation (Europe)

Austria +43 (0)2262622800 www.smc.at office@smc.at Lithuania  +3705 2308118 www.smclt.It info@smclt.It
Belgium +32(0)33551464  www.smc.be info@smc.be Netherlands +31 (0)205318888  www.smc.nl info@smc.nl
Bulgaria +359 (02807670  www.smc.bg office@smc.bg Norway +47 67129020 WWW.Smc-norge.no post@smc-norge.no
Croatia +385(0)13707288  www.smc.hr office@smc.hr Poland +48 222119600 www.smc.pl office@smc.pl
Czech Republic +420 541424611 www.smc.cz office@smc.cz Portugal  +351 214724500 www.smc.eu apoioclientept@smc.smces.es
Denmark +45 70252900 www.smcdk.com smc@smcdk.com Romania  +40 213205111 Wwww.smcromania.ro smcromania@smcromania.ro
Estonia +372 6510370 Www.smcee.ee info@smcee.ee Russia +7 (812)3036600 WWW.SMC.eu sales@smcru.com
Finland +358 207513513 www.smc fi smcfi@smc fi Slovakia  +421(0)413213212  www.smc.sk office@smc.sk
France +33(0)164761000  www.smc-france.fr supportclient@smc-france.fr Slovenia  +386 (0)73885412  www.smc.si office@smc.si
Germany +49 (0)61034020  www.smc.de info@smc.de Spain +34 945184100 www.smc.eu post@smc.smces.es
Greece +302102717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr Sweden +46 (0)86031240 WWW.Smc.nu smc@smc.nu
Hungary +36 23513000 www.smc.hu office@smc.hu Switzerland +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Ireland +353 (0)14039000  www.smcautomation.ie  sales@smcautomation.ie Turkey +902124890440 www.smcturkey.com.fr  satis@smcturkey.com.tr
Italy +39 03990691 www.smcitalia.it mailbox@smcitalia.it UK +44 (0)845 121 5122 www.smc.uk sales@smc.uk
Latvia +371 67817700 WWW.SmC.Iv info@smc.lv

South Africa +27 10 900 1233 WWW.SMCZa.Cco.za zasales@smcza.co.za

Printing BS 00 Printed in Spain Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacion por parte del fabricante.
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